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PLAN DE INVATAMANT
An universitar 2015 - 2016
ANUL Il ANUL IV
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
1 Elemente constructive de mecatronica | Elemente constructive de mecatronica Il Disciplina o(p;t:t)glaéii;d;pendenta 5 Disciplina E)S;;;izlnillj::.r.rg))achetata‘l
1442150501 [ E [ 5]28] 0 [14[14]oD] 70 442150601 | E [ 5 28] 0 [14[14]pD] 70| 1442.15.07.01-j [ E [ 5 28] 0 J14[14[DD[ 68 ] t442.15.0851j [ E | 3 [28] 0 [14] 0 [Ds] 40
2 Bazele sistemelor mecatronice Bazele roboticii Disciplina o(p;téct)gla(lif;d;pendenta 6 Disciplina ?é)églmzlg';r.nsp;achetata 2
L442.15.05.52 [ofl3f28[oJ1alo0fps[s2] 442150652 J EJ 4 [28] 0 [14[14]Ds] 70| L442.15.07.02+j [ E [ 4 [28] 0 [14[ o [oDJ 44 | L442.15.08.52ij [ E [ 1 J14[ 0 [14] o0 [os] 36
3 Sisteme de actionare | Sisteme de actionare Il Disciplina o(r;técigﬂat.lzfi;;pendenta ! Disciplind ?Spéfjrl\:;IS.ler'nsp)achetata 3
144215.0503 [ E [ 5]28] 0 [14[14] DD 52 442150603 | E [ 4 [28] 0 [28] 0 [DDJ 48| L442.15.07.03j [ D [ 4 [ 28] 0 [28] 0 [DD[ 44| 1442.15.08.53j [ E | 4 [ 28] 0 [14] 0 DS][ 44
Management Senzori si sisteme senzoriale Disciplina optionala independenta 8 Disciplina optionala Impachetata 4
4 9 (setul 8L.1.7) (setul 4P.1.8)
1442.15.05.D4 [Df 2147124 0] oJop]26]| L442.1506.04 [ E [ 4 [28] 0 [28] o [DD] 48] L442.15.07.04-f [ E [ 4 [28] 0 [14] o [DDJ 44| 1442.15.08.54-i [ E [ 3 J28] 0 [14] o [ ps] 36
Sisteme de achizitie, interfete si instrumentatie virtuala Marketing Disciplina optionala independenta 9 Comunicare
5 (setul 9L.1.7)
144215.0505 [ E [4]28] 0o [28]14] DD 52 44215.06.05 [ D [ 2 1414 0 [ o [pD[ 24| 1442.15.07.854 [ E [ 5 28] 0 [14[28]Ds[ e8] L4421508C5 [ D[ 2 J14[14] 0o | o Joc]22
6 Disciplina optionala independenta 1 Disciplina optionala independenta 3 Disciplina o(r;t;ciglaiaéll_r?ge?r;endenta 10 Elaborare proiect de diploma (**)
1442.15.0506f | D[ 4] 28] 0 [28] o [Dof52] 1442.15.06.56+j [ D [ 4 [ 28 0 [28] 0 [Ds[ 48] L442.15.07.06-j [ D | 4 [28] 0 [14[ o [oDJ 44| 1442150856 [ D[ 5[ o [ o [ o [182]Ds[178
L ) ) o ) ) Disciplina optionala independenta 11 )
7 Disciplina optionala independenta 2 Disciplina optionala independenta 4 (setul 11L.1.7) Examen de diploma (***)
1442.150507-f | EJ 4] 28] 0 ]28] o Jop[s2] L442.1506.57-j [ D [ 4 [28] 0 [28] 0 [Ds] 48] L442.1507.57-i [ D] 4 [28] 0 [ 28] o [osJ4a] 442150857 [ EJao] [ [ T Jos]
8 Practica (100 ore) Practica (100 ore)
1442150558 [ c[sJoJoJo[oJos] 1442150658 [ c[3foJoJo]o][bs] N | [ I T [ T T T 7
9
[ [ [ ] | [ I [ [ ] [ [ 1 [ [ ] | [ | [ ] |
total/ ore: 364 VPI: 356 ore: 364 VPI: 356 ore: 364 VPI: 356 ore: 364 VPI: 356
sem. credite: 30 evaluari:4E,3D,1C 8 credite: 30 evaluari:4E,3D,1C 8 credite: 30 evaluari:4E,3D 7 credite: 30 evaluari:4E,2D 6
total/ ore: 26 ore: 26 ore: 26 ore: 26
sapt. din care: 13‘ 119 ‘ 3 |(c, s, |, p)|| din care: 13 1 (10| 2 |(c s, |, p)| dincare: 14| 0| 9| 3 |(s,I p)|dincare: 8 ‘ 1 ‘ 4 ‘ 13 |(c, s, I, p)

* cu durata de 7 saptadmani x 26 ore din care stagiu de practica 2 saptamani x 26 ore; **consta din: a. verificarea cunostintelor fundamentale si de specialitate; b. sustinerea lucrarii de licentad/diploma.
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DISCIPLINE OPTIONALE
An universitar 2015 - 2016

ANUL | ANUL IV
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
o1 Opt. ind. 1.1 CAD (*) Opt. ind. 3.1 Optica tehnica Opt. ind. 5.1 Microcontrolere in robotica(*) Opt. Imp.1.1 Sisteme de fabricatie
1442.15.05.0601 | D [ 4] 28] o [ 28] o [ o[ 52 1442.15.06.56-01 | D | 4 [28] 0 [ 28] 0 | Ds] 48 | L442.15.070101 ] € [ 5 [ 28] 0 [14] 14 DD 68 | L442.15.08.51-00 ] E | 3 [ 28] 0 [14] 0 [ Ds] 40
02 Opt. ind. 1.2 Dinamica sistemelor mecatronice Opt. ind. 3.2 Fotometrie Opt. ind. 5.2 Microcontrolere si microprocesoare in robotica Opt. Imp.1.2 Linii automate
1442.15.05.06-02 [ D] 4a]28] 0 28] o [pD] 52 1442.15.06.56-02] D] 4 28] 0 [ 28] 0 [ pos] 48] L442.1507.01-02] E [ 5 28] 0 [14 ] 14 pD] 68 L442.15.08.51-02] E [ 3 [ 28] 0 [14] o [ ps] 40
03 Opt. ind. 2.1 Circuite integrate digitale Opt. ind. 4.1 Programare Ill V. Basic Opt. ind. 6.1 Automate programabile (*) Opt. Imp.1.3 Sisteme de fabricatie flexibila
1442.1505.07-03 [ D[4 28] 0 [28] 0 [pD] 52 L442.15.06.57-03] D | 4 [ 28] 0 [ 28] o [Ds| 48| L442.15.07.0203 ] E | 4 [ 28] 0 [14] o [pD[ 44 | L442.15.08.51-03] E [ 3 [ 28] 0 [14] 0 [Ds] 40
04 Opt. ind. 2.2 Electronica de putere Opt. ind. 4.2 Baze de date si programare distribuita Opt. ind. 6.2 Automate si microprogramare Opt. Imp. 2.1 CIM
1442.1505.07-04 [ D[4 J28] 0 [28] 0 [pD] 52 L442.1506.57-04] D | 4 [ 28] 0 [ 28] o [Ds| 48| L442.15.07.0204 [ E | 4 [ 28] 0 [14] o [DD[ 44 | L442.15.08.52-04 E [ 1 J14] 0 [14] 0 [Ds] 36
05 Opt. ind. 7.1 Sisteme de conducere in robotica (*) Opt. Imp. 2.2 Fabricatie integrata
I T T T T 1T T 1 T T 1T 1T 1T T 11 1442.15.07.03-05 [ D | 4 [ 28] 0 [ 28] o [ pD] 44 | L442.15.08.52-05] E [ 1 [14] 0o [14] o [ps] 36
06 Opt. ind. 7.2 Programarea robotilor industriali Opt. Imp. 2.3 Tehnologia proceselor robotizate (*)
I [ 1 [T T 1 T 17 [ [ [ [ [ [ [ [ [Jtase150703-06] 0 [ 4[28[0(f28]0]foDf44]rad2.15085206] €] 1140 [14[0 Jos]se
07 Opt. ind. 8.1 Inteligenta artificiala (*) Opt. Imp. 3.1 Instalatii de teleoperare
I [ 1 [T T 1 T 17 [ [ [ [ [ [ [ [ [Juase15070a07] e a]28[0f14]0JfoDf44]rad215085307] e[ 4[28]014[0 [os]aa
08 Opt. ind. 8.2 Sisteme bazate pe cunostinte Opt. Imp. 3.2 Simularea sistemelor de fabricatie
I T T T T T T 1 T T T T T T T 1 1442.15.07.04-08 E [ 4 28] 0 [14] o [oDJ 44 [ L442.1508.53-08] E [ 4 [28] 0 [14] o [Ds[ 44
09 Opt. ind. 9.1 Robotica avansata (*) Opt. Imp. 3.3 Proteze (*)
I T T T T T T 1 T T T T T T T 1 1442.15.07.55-09 [ E [ 5 [ 28] 0 [14 [ 28] Ds] 68 | L442.15.08.53-09 E [ 4 [ 28] 0 J14[ 0 [Ds] 44
10 Opt. ind. 9.2 Sisteme robotice Opt. Imp. 4.1 Roboti mobili
I T T T T T T 1 T T T T T T T 1 1442.15.07.55-10 [ E [ 5 [ 28] 0 [14 [ 28] Ds] 68 | L442.15.08.54- 10 E [ 3 J28] 0 J14[ o [Ds] 36
1 Opt. ind. 10.1 Masini de lucru in procese automate (*) Opt. Imp. 4.2. Efectori finali
I [ 1 [T T 1 T 17 [ [ [ [ [ [ [ [ [Juaso1507p611]pf4a]28[0f14]0]foDf44]rado1508s411] €[ 3[28]014[0[os]se
12 Opt. ind. 10.2 Unitati de fabricatie integrata Opt. Imp. 4.3. Automate de control si servire (*)
I [ 1 [T T 1 T 17 [ [ [ [ [ [ [ [ [Jaso1507p612] D[ 4]28[0f14]0]foDf44]rado1508s412] €[ 3[28]014[0 Jos]se
13 Opt. ind. 11.1 Aplicatii multirobot (*)
I [ 1 [T T 1T T 17 | [ [ [ [ [ [ [ [Juase1507s713]pf4f28]o0[28[o0[psfas [ I [ 7 [ [ [ T
14 Opt. ind. 11.2 Planificarea miscarii robotilor mobili
I T 1 T T T T 7 | [ I [ T T 1442.1507.5714 ] D [ 4 28] 0 [28] 0 [Ds[ 44 [ 1 [ T [ [ [ T
Nota: Din fiecare dintre grupurile de Discipline optionale se activeaza un numar de discipline in functie de |
optiunile studentilor, de numarul studentilor si de acoperirea financiara.
RECTOR, DECAN,
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DISCIPLINE FACULTATIVE

An universitar 2015 - 2016
ANUL Il ANUL IV
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
Mecanisme de mecanica fina Micro-electro-mecanisme
1. Disciplina facultativa 1 Disciplina facultativa 3
L442.15.05.f01 [Dsf28]ofaafof 2] L4s21506f01 [ D[ 3 [28]o0f1a]o]f[20 [ T 7 T T T T T I I A |
CATIA Proiectare parametrizata
2. Disciplina facultativa 2 Disciplina facultativa 4
L442.15.05.f02 [D[sfaafof2s]off]30] L4s2150602 [ D[ 3 [14a]0f28] o]+ [30 [ T T T T T T T [ T T T [ T T T
3 Voluntariat
[ 1 [ [ 1 | 1442.1506/03 [ c [ 2] oJo[28] o] f] [ 1 [ [ 1 | [ I [ [ ] |
total/ ore: 84 VPI: 50 ore: 112 VPI: 50 ore: 0 VPI: 0 ore: 0 VPI:
sem. credite: 6 evaluari:2D 2 credite: 8 evaluari: 2D,1C 3 credite: 0 evaluari: credite: 0 evaluari:
total/ ore: 6 ore: 8 ore: 0 ore: 0
sapt. din care: 3] 0[] 3] 0 [(cs,lp)din care: 3] 0]57 0 s, p)]din care: 0l of ol ols.lp)]dincare: oJoJ o] ole,slp
Legenda
Nume disciplina s_:nr.ore seminar
I=nr.ore laborator
Cod [ncFET c T s T 1 plcefve p=nr.ore proiect
CF=categorie formativa careia ii apartine disciplina
Cod = cod disciplina CFe{DC, DD, DF, DS}
nc = nr.credite transferabile DC - disciplina complementara
FE = forma de evaluare DD - disciplina in domeniu
FE € {E, D, C, P-E, P-D} DF - disciplina fundamentala
E=examen DS - disciplina de specialitate
f - disciplina facultativa
D=evaluare distribuita VPI = volum de ore necesar pregatirii individuale
C=colocviu ) B Exemplu
Pl - E - proiect autonom cu examinare ca si in cazul Analiza matematica
disciplinelor cu examen ) o |
Pl—I_Dipr0|ect autonom cu examinare ca si in cazu Cod || 4 || E || 28 || 28 || 0 || 0 || DE || 60
disciplinelor cu evaluare distribuita
c=nr.ore curs/semestru
(*) - discipline optionale activate in anul universitar 2015/ 2016
RECTOR, DECAN,

Prof.univ.dr.ing.Viorel-Aurel SERBAN

Prof.univ.dr.ing. Inocentiu MANIU




