Universitatea "Politehnica" din Timigoara

Facultatea de Mecanica

MASTER - SISTEME ROBOTICE CU INTELIGENTA ARTIFICIALA

PLAN DE INVATAMANT
anul | - 2009 ; anul Il - 2010

SEMESTRUL | SEMESTRUL I SEMESTRUL Il SEMESTRUL IV
Roboti de constructie avansata (el structura!a !n robot!ca Automatizari si linii de fabricatie robotizate Activitate de cercetare
1. Structural analysis in robotics 7 sapt. x 14 ore
E]8] 28] 0[14]14] DCA [ 130 E] 8 28] 0[14[14] bCcA ] 130 E] 8] 28] 0o[28] o DS [ 130 D] 1 [ T T98] DS [ 260
Modelare 3D (ProEng) Sisteme CAD/CAM/CAE (CATIA) Planificarea miscarii robotilor mobili Elaborare lucrare de licenta
2. 3D Modelling CAD,CAM,CAE Systems.CATIA 7 sapt. X 14 ore
E[8] 28] o] o[28] DA | 130 | E] 8 | 14] o[14[28] DA | 130 |E] 8] 28] o[i4] o[ bS] 130 | E[30] 1 [ | 98] Ds | 260
3 Disciplina optionala 1 Disciplina optionala 3 Disciplina optionala 5
EJ 7] 28] o[14] of bcAa | 130 E] 7] 28] 0[14] o DCA [ 130 E] 7] 14] o[14] 14 bs [ 130 I T T T T 1 I
4 Disciplina optionala 2 Disciplina optionala 4 Disciplina optionala 6
E]7] 14] o] of[28] DA [ 130 E] 7] 28] 0[14] o DCA [ 130 E] 7] 28] 0[28] of DS [ 130 I T T T T 1 I
5.
[ 1 [ T T 1T [ [ T [ [ [T [ [ 1 I | [ T T T T T [
Disciplina facultativa 1 Disciplina facultativa 2 Disciplina facultativa 3
6. Algoritmi de optimizare cu Mathematica Sisteme de control digital Analiza dinamic a sistemelor mecatronice
E] 7] 28] 0[28] 0f DC-F 130 E[ 7] 28] 0[14] of DC-F 130 E] 7] 28] 0[28] o][bC-F 130 T [ [ 1
total / ore 196 VPI 520 ore 196 VPI 520 ore 196 VPI 520 ore 196 VPI 520
semestru_|| credite 30 evaluari: 4E 4 credite 30 evaluari: 4E 4 credite 30 evaluari: 4E 4 credite 30 evaluari: 1E, 1D 2
total / ore 14 ore 14 ore 14 ore 14
s&ptamana [din care] [o]4]3] dincare] 7 [ 0]4]3] dincare] 7 Jo[6] 1] [T T T 14]
DISCIPLINE OPTIONALE
SEMESTRUL I SEMESTRULII SEMESTRUL I
Calibrarea robotilor si r_T\(:)ntenanta Integrabilitatea senzoriala Interfata om - magina ( )*
Disc electromecanica Disc Disc Human machine interface (*)
ont | EL7IZEL 0] 1L 0oy ina | EL7M28L_ 01 ol ooy [ELZL T2 0 1 T4l 14]
ind. 1 Experimentarea robotilor mobili (*) 3 Senzori video si analiza imaginilor ind. 5 Programarea robotjilor industriali
El7]2s] o | 14] of El7]28] o ] 14] of El7] 14] o | 14] 14]
Metode de cercetare Baze de date si sistem expert Roboti pentru prestari de servicii
E]7]14] 0 ] 0] 28 ET7]28] 0 ] 14] 0] EJ7] 28] 0 ] 28] 0Of
Managementul proiectelor Gestiunea comput_erlzata _a sistemelor de Roboti pasitori
i X productie robotizate i
%';f- E[7]04]_0 ] o[ 28| O;'Sicn-d E 7028 0 ] T4 0 %';tc- ET7] 28] 0 ] 28] 0]
ind. 2 Matematica avansata in robotica (*) 4 1 Inteligenta artificiala pentru robotica (*) | jng. 6 Comenzi numerice in sistemele de
Advanced mathematics in robotics (*) Atrtificial intelligence for robotics (*) fabricatie
E]7]14] 0 ] 0] 28 EJ7]28] 0 ] 14] 0] EJ7] 28] 0 ] 28] 0Of
Tehnici statistice in robotica Retele neuronale Roboti casnici
E]7]14] 0 ] 0] 28 ET7]28] 0 ] 14] 0] EJ7] 28] 0 ] 28] 0Of
Legenda
Structura Tabel Exemplu
Denumire disciplina Roboti de constructie avansata
FE[ncl ¢ T s i p ] cF Jvpi E [8]28] o [14[14]pcA[ 130
CF poate fi: DA, DCA, DC-F, DS FE poate fi: E, D
c-curs E - examen
CF - categorie formativa careia ii apartine disciplina FE - forme de evaluare
D - evaluare distribuita | - laborator
DA - disciplina de aprofundare nc - numar credite
DCA - disciplina de cunoastere avansata p - proiect
DC-F - disciplina complementara facultativa S - seminar
DS - disciplina de sinteza VPI - volum de ore necesar pregatirii individuale
(*) - discipline optionale activate in anul universitar 2009 / 2010
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