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PLAN DE INVATAMANT

ANUL Il ANUL IV
SEMESTRUL V SEMESTRULVI SEMESTRUL VI SEMESTRUL VIll
] ] ] ] R A 5 e — R A 1
Elemente constructive de mecatronica | Elemente constructive de mecatronica Il (din setul 5L1.7) (din setul 1P1.8)
E [5] 28 [o[14][14] DD [ 35 E [5]28[0] 14 [ 124 [ oo | 35 0 [ 14 [14] | 35 [5]42[0[28] 0] ps | 35
. . i i i 6 Discipli i i 2
Bazele sistemelor mecatronice Bazele roboticii (din setul 6L1.7) (din setul 1P1.8)
D [4] 28 JoJ14]o] bp | 28 D [5]28[0] 14 [ 24 [ oo | 28 0o [ 14 o] | 28 [4]28[0of14a] 0] ps | 28
Sisteme de actionare | Sisteme de actionare Il i (dir‘\ setuI;L1.7) 7 DIEEE (din lsetul 1;’1.8) 2
E [5] 28 [o[14][14] DD [ 35 E [4]28]0] 28 [ o [ oo ] 28 0o [ 28] o] | 28 [4]28[0o[14a] 0] ps | 28
Management Senzori si sisteme senzoriale I (dir‘\ — ;L1.7) S Comunicare
D [2] 14 [14]J0oJo] bbb | 14 E [4]28]0] 28 [ o [ oo ] 28 0o [ 14 [ o] | 28 [2 14140 0] pc | 14
Lucrarea de licenta
Sists d hizitie, interfete si inst tatie virtual; Marketi 9 - Practica 2 saptamani x 26 ore
isteme ce achizitie, interiete si instrumentatie virtuala arketing (din setul 9L1.7) - Elaborarea Lucrarii de licenta si pregatirea
prezentarii 5 saptamani x 26 ore
E [4] 28 [o[28][14] DD | 35 D [2]14[14] 0 [ o [ oc ] 14 0 [ 14 [28] | 35 E[15] [ [ [i82] | 70
Yo = s 1 = = s 3 n . n 10
(setul 1L1.5) (Reihe 3L1.6) (din setul 10L1.7)
D [ 4 28[ o[28] of bbp | 35 D | 4] 28] o] 28] of ps | 28 0 [14 ] o] | 28 T 1T 1T 1T 1 1 |
SECE g n 2 SEEEI = n . g S 11
(setul 2L1.5) (setul 4L1.6) (din setul 11L1.7)
E | 4| 28| o/ 28 o] DD | 28 D | 4| zs| o| zs| o] bs | 28 o| 2s| o|ps 28 | | | | | | |
Practica 45 ore / sem Practica 45 ore / sem
c[2] o JoJoJo[ @ [ o c [2]oJo] 0 [ o Too] o [ T 1 | [ T T [T 1 |
[ 1 [ [ 1 [ T T [ | [ 1 [ T 1 [ 1
ore: 364 VPI 210| ore: 364 VPI 189 total / VPI ore: 364 VPI 175
credite: 30 evaluari:4E, 3D, 1C 8| credite: 30 evaluari:4E, 3D, 1C 8 semestru evaluari:4E, 3D credite: 30 evaluari:4E, 1D
ore: 26 ore: 26 total / ore: 26
dincare: |  13[ 1] o] 3] (c,s,1,p) | dincare: | 13] 1] 10 2 (c,s,1,p) | saptamana o[ o 3] (c,s,l,p) |dincare: | 8] 1] 4] 13] (c,s,1,p)




DISCIPLINE OPTIONALE

ANUL I ANUL IV
SEMESTRUL V SEMESTRUL VI SEMESTRUL VIl SEMESTRUL VIll
CAD (*) Optica tehnica (*) Microcontrolere in robotica (*) CIM (*)
1. N 3L1.6.1 1. .
D |4| 28 |o0|28|0 arsddinl |4 g |0 28 0 din setul 28 | 0 | 14 |14 5L1.7.1 Reihe 5 42| 0|28 0 1P18.1.1
setul 1L1.5 5L1.7
3L1.6
Dil M Fotometrie si microp in robotica Fabricatie integrata Pachetul
5 a 1P1.8.1
. . 3L1.6.2 . ’ (din setul 1P1.8)
D |a| 28 |o|28|0 rs2dinl |, g | o 28 0 din setul 28 | 0 | 14 | 14 SELT2Reibe 5 |42|0 [28] 0 1P1.8.1.2 *)
setul 1L1.5 5L1.7
3L1.6
Circuite integrate digitale (*) Programarea Ill - V. Basic (*) Automate programabile (*) Tehnologia proceselor robotizate
4L1.6.1
3. i 3. i
E (4| 28 |o|28|o0 2a5adinl |4 a8 | o 28 0 din setul 28| 0 |14 |0 61-1.7.1 Reihe 5|42 |0 |28 0 1P18.13
setul 2L1.5 6L1.7
4L1.6
Electronica de putere Baze de date si programare distribuita Automate si microprogramare Instalatii de teleoperare (*)
4. . 4L1.6.2 4. "
E (4| 28 |o|28|o0 2a52din| |4 | 58| o 28 0 din setul 28| 0 |14 |0 61-1.7.2 Reihe 4|28|0|14]| 0 1P18.2.1
setul 2L1.5 6L1.7
4L1.6
Sisteme de conducere in robotica (*) Simularea sistemelor de fabricatie Pachetul
5. 5. 1P1.8.2
28| 0 |28 |0 7L1.7.1 Reihe 428|014 0 1p1.8.2.2 (din setul 1P1.8)
7L1L7
Programarea robotilor industriali Proteze
6.
28| 0 |28 |0 711.7.2 Reihe 428|014 0 1P18.23
7L1L7
Inteligenta artificiala (*) Roboti mobili (*)
A 5
| 28 | 0 | 14 | o | G T | 4 | 28 | 0|14 o0 |1P1.8.3.1
8L1.7
Sisteme bazate pe cunostiinte Automate de control si servire
. " TS TR T A 1 a e e T Tt . Y e R T . 8 . Pachetul
Nota.: I?ln fiecare dlnfre grupt:nl_e Dls::lplln.a opg.l.onala |nde.p-end?nta? 1,...,Disciplina op.glonala |m.dependen(e? 11 se activeaza cate o singura dlstilpll.na: a.nume 1.:ea aleasa de 28 0 14 0 8L1.7.2 Reihe 4 28 o l14] o 1P18.3.2 1P1.83
majoritatea studentilor dupa discutii cu titularii de cursuri implicati. De asemenea, din cele trei pachete din setul 1P1.8 se alege, dupa acelasi principiu, un singur pachet. 8LL7 3
(din setul 1P1.8)
Robotica avansata (*) Efectori finali
2 9L1.7.1 Reihe
28 0 14 | 28 " 4 |28 |0 (14| 0 1P1.8.3.3
oL1.7
Sisteme robotice
Legenda:
10.
9L1.7.2 Reihe
28 0 14 | 28 oL17
c-curs
C- colocviu (formé de evaluare dedicata exclusiv FE - forme de evaluare
© oo oo oo o T N § Masini de lucru in procese automate (*)
CF - categorie formativa careia ii apartine disciplina nc - numar credite
D - evaluare distribuita p- proiect 11. DI\
.7.1 Reihe
28 0 14 0 10017
E-examen s-seminar
VPI - volum de ore necesar pregatirii (*) - discipline optionale activate in anul universitar 2008 / 2009 Unitati de fabricatie integrata
individuale
12.
10L1.7.2 Reihe
28 0 14 0 10017
Structura Tabel
I Denumire disciplind | T o .
EEEr 5 T ] 5 T Aplicatii multi-robot (*)
(CF poate fi: DF = Disciplina Fundamentala; DD = Disciplina in 13
Domeniu; DS = Disciplina de Specialitate; DC = Disciplina - e ® | @ 1111.7.1 Reihe
Complementara) 11L1.7
Exemplu . . " N L
Tements 5 0 Planificarea miscarii robotilor mobili
14. .
11L1.7.2 Reihe
E| 5 |28 0 14 14 | oD | 35
28 0 28 0 11117




DISCIPLINE FACULTATIVE

ANUL IV
SEMESTRUL V SEMESTRUL VI SEMESTRUL VIl SEMESTRUL VIll
Mecanisme de mecanica fina Micro-electro-mecanisme
1. Disciplina facultativa 1 Disciplina facultativa 3 1.
D [3[ 28] of 14] of 3| 28] of 14] of oo | [ T 1 [ T 1
CATIA Proiectare parametrizata
2. Disciplina facultativa 2 Disciplina facultativa 4 2.
D | 3[ 14] o] 28] o 3[ 14] of 28] DD I [ [ T T 11
total / ore: 84 evaludri: ore: 84 evaluari: total / ore: [ evaludri: ore: ] evaluari:
semestru | credite: 6 credite: 6 semestru credite: 0 credite: 0
total / ore: 6 ore: 6 total / ore: o ore: 0
séptamana | din care: [3 o [3 Jo | (c,s,1,p) | dincare: 3 o [3 0 (c,s,I,p) | séptamand | dincare: [0 [0 [0 [o | (c,s,,p) |dincare: | 0] o] o] 0 (c,s,1,p)
RECTOR,
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