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FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
Facultatea Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
Departamentul Departamentul de Electrotehnica

Domeniul de studii Inginerie electrica

Ciclul de studii Masterat

Programul de studii Tehnici avansate in masini si actionari electrice

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei ‘MODELAREA SI COMANDA ROBOTILOR

Anul de studiu Il | Semestrul |2

| Tipul de evaluare }E

Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementard
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOB
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptamana 2 Curs |1 Seminar [0 Laborator/ 1 Proiect 0
Lucrari practice
1 b) Totalul de ore pe semestru din planul 28 Curs |14 | Seminar |0 Laborator/ 14 Proiect |0
de Invatamant Lucrari practice
Distributia fondului de timp pe semestru ore
II.a) Studiu individual 44
IL.b) Tutoriat (pentru ID) 0
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati): 0
Total ore studiu individual (IL.a+I1.b+III) 47
Total ore pe semestru (I.b+ILa+ILb+IIT+IV) 75
Numarul de credite 3

4. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale/generale

CP3. Realizeaza sisteme complexe de automatizare a proceselor industriale
CP6. Modeleaza si simuleaza echipamente si sisteme electrice
CP8.Utilizeaza instrumente gi programe software specializate

Competente
transversale

5. Rezultatele invatarii

Cunostinte Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

Studentul/absolventul:

[Elaboreaza proiectul hardware si software
pentru o aplicatie de automatizare
industriala;

Studentul/absolventul:

Selecteaza solutiile optime pentru
aplicatia propusa;

Cunoaste instrumente hardware si
software utilizate in automatizarile
industriale;

Studentul/absolventul:

IColaboreaza cu actori din domenii conexe
(tehnologi, securitatea datelor, mecatronica,
imanagementul riscurilor) pentru dezvoltarea
unor solutii de automatizare complexe.

Evalueaza viabilitatea produsului si
examineazd parametrii fizici ai acestuia
[pentru a asigura realizarea unui produs
conform standardelor de proiectare in
domeniu si cerintelor beneficiarului;

Utilizeazi instrumente software dedicate;

Evalueaza rezultatele activitatilor de
simulare identificand punctele slabe si
riscuri;

IPropune masuri de remediere, respectand
bunele practici in ceea ce priveste activitatea
tehnologica specifica si siguranta
ersonalului de exploatare;

Detine informatii despre securitatea Interpreteazi rezultatele generate de
datelor si bune practici privind utilizarea [aplicatii software si coreleaza datele cu
aplicatiilor software in proiecte industriale.|cerintele aplicatiei.

Manifesta initiativa in actualizarea
cunostintelor si in adoptarea de tehnologii
software emergente in domeniul electric.

6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

| Obiectivul general al disciplinei

| Prezentarea modalitatilor de modelare a robotilor, evidentiindu-se avantajele si
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limitele metodelor actuale si importanta determinarii unui model matematic si a
unui algoritm corect in rezolvarea problemelor de comanda a robotilor.

7. Continutul predirii si invatarii

Comanda dupa cuplu cu complianta activa

Curs Nr. ore Metode de predare Observatii
1. MODELAREA ROBOTILOR INDUSTRIALI Resurse procedurale:

1.1. Reperarea unui punct in sisteme de coordonate expunerea orala,

1.2. Transformari de vectori i coordonate utilizarea cunostintelor
1.2.1.  Reperarea solidului in sisteme de coordonate anterioare, introducerea
1.2.2.  Metoda cosinusurilor directoare gradata a noilor
1.2.3. Metoda unghiurilor Euler cunostinte, exemple
1.24. Metoda D-H demonstrative, discutii pe
1.2.5. Metoda quaternionilor lproblema cu explicarea

1.3. Modelul geometric al robotilor necesitatii si modului in
1.3.1. Modelul geometric direct 4 care cunostintele
1.3.2.  Determinarea modelului geometric direct pe baza dobandite se vor folosi

analizei geometrice ulterior.
1.3.3.  Determinarea modelului geometric direct al Resurse materiale: Pentru
structurilor mecanice deschise prin metoda D-H [prezentarea suportului
1.3.4.  Modelarea structurilor mecanice purtatoare de tip erafic al cursului
RRR (distribuit in format
1.3.5.  Modelarea structurilor mecanice electronic studentilor),
1.3.6.  Modelul geometric invers clementelor multimedia
IDeterminarea modelului geometric invers pe baza analizei se foloseste
geometrice videoproiectorul iar

1.4. Modelul cinematic al robotilor [pentru activitati de
1.4.1.  Modelul cinematic direct predare, explicatii
1.4.2.  Modelul cinematic invers suplimentare se utilizeaza

1.5. Modelul dinamic al robotilor 3 tabla.
1.5.1. Modelarea fortelor statice
Determinarea fortei la contactul cu un obstacol. Notiunea de
compliantd
2. COMANDA ROBOTILOR
2.1. Arhitectura materiala a sistemului de comanda a robotilor
2.1.1. Functiile sistemului de comanda
2.1.2.  Arhitectura generala a sistemelor de comanda
2.1.3.  Arhitectura sistemelor de comanda monoprocesor
2.1.4.  Arhitectura sistemelor de comanda multiprocesor
- Clasificarea arhitecturilor de procesare paralela 3
- Arhitecturi multiprocesor pentru roboti
- Sisteme multiprocesor de comanda a robotilor
mobili

2.2.  Modalitati de generare a traiectoriei

2.2.1. Generarea traiectoriilor cu ajutorul limitatorilor de
pozitie
2.22. Generarea traiectoriilor de tip punct cu punct
Generarea traiectoriilor de tip continuu
2.3. Interpolatoare de traiectorie
2.3.1.  Algoritmi de interpolare cu comanda in pozitie
2.3.2.  Algoritmi de interpolare cu comanda in viteza

2.4. Strategii de comanda a actionarilor robotilor
2.4.1. Comanda dupa viteza 4
2.42. Comanda dupa cuplu
2.43. Comanda PI dupa viteza
2.4.4. Comanda PD dupa cuplu

Bibliografie minimala recomandata

1. Popa C., Modelarea si comanda robotilor, 2025, curs in format digital, accesibil studentilor la adresa:
https://drive.google.com/drive/folders/1jzIrIfDNgevODEIFr760mlhE2Geu8fUe

2. Pozna C., Modelarea Robotilor cu post fix, Editura MatrixRom, 2016
3. Grigore L. T., Aplicatii de navigatie inertiala cu senzori miniaturizati, Editura SITECH, 2013.
4. Armas L., Proiectare in mecatronica si roboticd, Editura A.G.L.R., 2011.
5. Siciliano, B., Sciavicco, L., Villami, L., Oriolo, G. Robotics. Modelling, Planning and Control, Springer-Verlag, London,
2010.
Aplicatii (laborator / lucréri practice) Nr. ore Metode de predare Observatii

1. Prezentare norme de sdnatate si securitatea in munca. 2 Discutii in grup
Familiarizarea cu aparatura din laborator. 4 restrans, clarificare

2.  Comanda robotilor mobili cu ajutorul microcontrolerului BS2p 2 conceptuald,

3.  Robot mobil cu comanda vocalda RMV - 1. 2 experimentul condus,
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https://drive.google.com/drive/folders/1jzlrIfDNqev9DEIFr76OmlhE2Geu8fUe

video, GPS

4.  Sisteme de transmisie a datelor de pe robotii mobili 4 cunoasterea prin
5. Comanda avansatd ROS a robotilor mobili autonomi prin descoperire.
utilizarea senzorilor inteligenti: sonar, busola digitala, lidar, camera

Bibliografie minimald recomandata

1. Popa C, Comanda robotilor industriali, referate de laborator, 2023 (5 ex.) , format digital la dispozitia studentilor la
adresa: https://drive.google.com/drive/folders/1njP_ID23RXsAdvLHI1ynsQQFRPhbcV55

2. Borangiu T., Dumitrache, A.,, Anton, F. D., Programarea robotilor, Editura A.G.I.R., 2010.

8. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d{n nota
finala
Curs Gradu_l de in;eleger.e a tematicii prezentgte _la curs si Evaluare sumativa (scris si 50 %
capacitatea de analiza a unor probleme ingineresti oral).
Modul de pregatire la lucrarile practice. Evaluare continud prin metode 50 %
Laborator/lucrari orale
practice Gradul de indeplinire a cerintelor referitoare la rezolvarea| Evaluare sumativa
temelor la laborator si a referatelor

o .. Grad didactic, nume, prenume, Grad didactic, nume, prenume,
Data completarii < . : g . . L
semndtura titularului de curs semndtura titularului de aplicatie
20.09.2025 Conf.dr.ing. Popa Cezar IConf.dr.ing. Popa Cezar

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

25.09.2025

Conf. dr.ing. Rata Mihai

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament

25.09.2025 Conf.dr.ing. Irimia Daniela
Data aprobarii in consiliul facultatii Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului
26.09.2025 Prof.dr.ing. Milici Laurentiu-Dan
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https://drive.google.com/drive/folders/1njP_ID23RXsAdvLHI1ynsQQFRPhbcV55

