Similitudinea programului Robotica cu alte universitati din tara

Similitudinea programului Robotici cu alte universititi din tara

Sibiu Timisoara Clyj Bucuresti
Nr. crt. Anul Semestrul [JSemestrul [fSemestrul [JfSemestrul [JfSemestrul [JfSemestrul [JfSemestrul [§Semestrul 11
Anul I
1 Chimie X X X X
2 Grafica asistata de calculator 1 X X X
3 Programarea calculatoarelor si limbaje de programare 1 X X X
4  Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiala X X X
5  Fizica X X X
6  Optional 1. Limba engleza 1/germana 1 X X X
7  Optional 2 Comunicare /Etica si integritate academica X X X X
8  Educatie Fizica si Sport 1 X X X X
9  Graficd asistatd de calculator 2 X X X
10  Programarea calculatoarelor si limbaje de programare 2 X X X X
11  Teoria probabilitatilor si statistica matematica X X
12 Analizd matematica X X X X
13 Stiinta si ingineria materialelor X X X X
14  Metode numerice X X X X
15 Optional 3. Limba engleza 2/germana 2 X X X X
16  Optional 4. Istoria tehnicii /Cultura si civilizatie X X X
17  Educatie fizica si sport 2 X X X X
| Discipline facultative
18 Matematica generala X
19  Drept si legislatie economica
20 Fizica Generala X
21  Practica X
| Anul IT
22 Bazele sistemelor mecatronice X
23 Electronica X X
24  Rezistenta materialelor X X X
25  Mecanica X X X X
26  Arhitectura calculatoarelor numerice X
27  Electrotehnica X X X
28  Optional 5. Limba engleza 3/Limba germana 3 X X X
29  Educatie fizica si sport X
30 Termotehnica
31 Electronica digitala
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Electronica de putere

Tolerante si control dimensional
Bazele sistemelor automate
Mecanica fluidelor

Mecanisme si organe de masini 1
Practica de domeniu

Il Kol Kol Ko Ko

| Discipline facultative

Educatie fizica si sport 3
Educatie fizica si sport 4
Practica de domeniu
Creativitate §i inventica
Practica

| Anul ITI

Mecanisme si organe de masini 2

Proiectarea asistatd de calculator

Bazele roboticii

Actionarea hidraulica a robotilor industrial 1
Programarea robotilor industriali

Optional 7. Proiectarea robotilor 1 /Proiectarea si
exploatarea sistemului mecanic al robotului
Optional 8. Programarea microcontrolarelor /Sisteme
incorporate

Controlul produselor prin masurare asistata
Masini si sisteme de productie 2

Sisteme de achizitie de date

Actionarea hidraulica a robotilor industrial 2
Actionarea robotilor

Proiectarea robotilor 2

Dinamica robotilor

Senzori si sisteme senzoriale

Practica de specialitate
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| Discipline facultative

Optional 9. Cercetarea experimentala si prelucrarea
datelor /Comportamentul managerial

Limba de circulatie internationala

Practica

| Anul IV

Sisteme de conducere in robotica
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Sisteme flexibile de fabricatie 1

Fiabilitate si diagnoza

Tehnologii de fabricatie

Proiectarea asistata de calculator pentru sisteme de
fabricatie flexibila

Optional 10. Automate programabile /Dinamica
sistemelor mecatronice

Optional 11. Masini unelte cu comanda numerica
/Comanda si programarea masinilor unelte cu comanda
numerica

Sisteme auxiliare in robotica

Logistica industriala

Sisteme mecatronice

Fabricatie virtuala

Analiza cu elemente finite in robotica

Optional 12. Ingineria sistemelor de productie
/Ingineria $i managementul calitatii

Elaborarea proiectului de diploma

Practica pentru elaborarea proiectului de diploma
Examen de diploma Proba 1

Examen de diploma Proba 2

ol Ll Lol Il Ko

>

>

[l LN Kol Kol

[l LN Kol Kol

I Discipline facultative

Micro si nanotehnologii

Anul de studiu
I
I
III
v
Total
Procent similitudine
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PLAN DE INVATAMANT

Pentru seria de studenti 2025-2029

Programul de studii - Licenta: Robotica
Domeniul fundamental (DFI): Stiinte ingineresti
Ramura de stiinta (RSI): Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management
Domeniul de licenta (DL): Mecatronica si Robotica
Durata studiilor / Numarul de credite: 4 ani / 240 credite
Forma de invatamant: IF - Invatamant cu frecventa
RECTOR, DECAN,

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU



Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Universitatea

Politehnica
Timisoara

Misiunea programului de studii:

Misiunea programului de studiu Robotica este aceea de a pregati ingineri licentiati de Tnalta calificare Tn domeniul roboticii. Absolventii programului dobandesc competente si abilitati in analiza,
proiectarea, dezvoltarea, implementarea si intretinerea sistemelor robotice utilizate in diverse domenii.

Obiectivele programului de studii:

1. Asigurarea unei pregatiri de specialitate Tn domeniul roboticii;

2. Pregatirea studentilor pentru aplicatiile conceptului de inginerie concurenta pentru sinteza sistemelor electromecanice;

3. Pregatirea studentilor pentru activitati profesionale, in companii de profil, organizatii, institutii si agenti economici din Regiunea de Vest si din targ;

Competentele programului de studii:

Competente profesionale:

CP1- Utilizeaza software de desen tehnic;

CP2 - Defineste cerinte tehnice;

CP3 - Interpreteaza cerinte tehnice;

CP4 - Gestioneaza proiecte de inginerie;

CP5 - Aplica metode stiintifice;

CP6. Ajusteaza proiectele produselor;

CP7. Aproba proiecte ingineresti;

CP8. Dezvolta un sistem de vizualizare computerizata;
CP9. Efectueaza cercetare stiintifica;

CP10. Elaboreaza studiul de fezabilitate;

CP11. Evalueaza viabilitatea financiara;

CP12. Proiecteaza componente de automatizare;

Competente transversale:

CT1. Lucreaza in echipe;

CT2. Gandeste critic;

CT3. Este atent la detalii.

CT4. Se adapteaza la cerinte fizice

CT5. Isi mentine aptitudinile fizice

CT6. Aplica standarde de igiena

CT7. Opereaza echipamente hardware digitale

CT8. Efectueaza cautari pe internet

CT9. Ccreeaza continut digital

CT10. Aplica masuri de securitate digitala

CT11. Aduna informatii tehnice

CT12. Administreaza indicatorii de evaluare a proiectului
CT13. Gestioneaza actiuni corective

CT14. Asigura managementul de proiect

CT15. Actualizeaza competentele lingvistice

CT16. Intelege materialul care urmeaza sa fie tradus



Rezultatele invatarii specifice programului de studii:

Cunostinte

Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

C1. Studentul/absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de baza
din matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.

C2. Studentul/absolventul explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale
din matematica, fizica, chimie, economie, desen tehnic si informatica.

C3 Studentul/absolventul identifica si descrie metodele necesare efectuarii calcului
de rezistenta si deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistenta, in regim static si
dinamic la solicitari simple si compuse

C4 Studentul/ absolventul identificd si descrie structura si proprietatile celor mai
utilizate categorii de materiale (aliaje feroase, aliaje neferoase, polimeri, materiale
compozite, materiale ceramice), tehnologiile de fabricatie

C5 Studentul/absolventul identifica si descrie sistemul ISO de tolerante si ajustaje,
principiile si metodele de méasurare si control dimensional in sistemele tehnice

C6 Studentul/absolventul identifica si descrie principiile de functionare si proiectare a
sistemelor de reglare automata practicilor moderne in conceptia sistemelor si
subsistemelor robotice

C7 Studentul/absolventul identifica si descrie sistemele si subsistemele robotice, a
principiilor si metodelor de proiectare a acestora, respectiv a tehnicilor,
instrumentelor specifice si practicilor moderne 1in conceptia sistemelor si
subsistemelor robotice

C8 Studentul/ absolventul identificd si descrie functionarea diferitelor circuite in
comanda sistemelor robotice si principiile de functionare, domeniul de utilizare,
circuitele de interfatare si tehnici de procesare numerica fundamentald a semnalelor|
aferente senzorilor

C9 Studentul/absolventul identifica si descrie principiile de functionare si constructia
masinilor si echipamentelor din sistemele de fabricatie robotizate flexibila si
asamblare

A1. Studentul/absolventul opereaza cu concepte, principii si metode de
baza din matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica.
A2. Studentul/absolventul rezolva probleme de matematica, fizica si chimie
cu aplicabilitate in inginerie si valideaza solutia obtinuta.

A3. Studentul/absolventul efectueaza calcule ingineresti si economice de
complexitate medie si le asociazéd cu reprezentari grafice letrice sau
specifice proiectarii asistate de calculator.

A4. Studentul/absolventul descrie fenomene si procese fizico-chimice si
economice.

A5 Studentul/absolventul aplica criterii si metode de evaluare pentru
identificarea, modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea calitativa si
cantitativd a fenomenelor si proceselor specifice domeniului fundamental
folosind inclusiv tehnologii digitale.

A6 Studentul/absolventul achizitioneaza si prelucreaza date, interpreteaza
rezultate teoretice si experimentale.

A7 Studentul/absolventul concepe solutii, respectand standarde relevante,
pentru probleme de inginerie de complexitate medie care indeplinesc
nevoile specificate, respectand cerinte de sanatate publica, siguranta,
bunastare, mediu, sustenabilitate si factori economici, precum si alte
constrangeri specifice.

A8 Studentul/absolventul elaboreaza desene tehnice de executie si de
ansamblu in format letric sau proiectate asistat de calculator.

A9 Studentul/absolventul aplica tehnici moderne de management de
proiect, tehnici economice si de luare a deciziilor inclusiv intr-un cadru
multidisciplinar.

A10 Studentul/absolventul identifica si descrie metodele necesare efectuarii
calcului de rezistentd si deformabilitate a pieselor si structurilor de
rezistenta, in regim static si dinamic la solicitari simple si compuse

A11 Studentul/absolventul alege corect materialul in functie de aplicatie
A12 Studentul/absolventul alege si aplicad sistemul ISO de tolerante si
ajustaje, principile si metodele de masurare si control dimensional in
sistemele tehnice

A13 Studentul/absolventul alege si proiecteaza un sistem de reglare
automata

A14 Studentul/ absolventul alege si aplica metode de evaluare a proiectelor,
de sisteme robotice

A15 Studentul/ absolventul alege si aplica software specific pentru analiza
circuitelor

A16 Studentul/ absolventul
fabricatie si asamblare

dezvoltda sisteme flexible robotizate de

RA1 Studentul/absolventul aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de
inginer.

RA2 Studentul/absolventul practica
autoevaluare in luarea deciziilor.

RA3 Studentul/absolventul comunica eficient despre activitatile de inginerie cu o
gama larga de public.

RA4 Studentul/absolventul este angajat in invatarea pe tot parcursul vietii pentru
dobandirea si implementarea cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind
strategii de invatare adecvate.

RAS5 Studentul/absolventul promoveaza dialogul, cooperarea, respectul fata de
ceilalti si interculturalitatea.

RA 6 Studentul/absolventul lucreaza eficient ca membru in echipa sau lider al
acesteia.

RA7 Studentul/absolventul identificd si descrie metodele necesare efectuarii
calcului de rezistenta si deformabilitate a pieselor si structurilor de rezistenta, in
regim static si dinamic la solicitari simple si compuse

RA8 Studentul/absolventul decide cu privire la alegerea tipului de material din
care sunt realizate diferite repere si este responsabil de asigurarea proprietatilor
necesare acestuia

RA9 Studentul/absolventul utilizeaza sistemul ISO de tolerante si ajustaje,
principiile si metodele de méasurare si control dimensional in sistemele

RA10 Studentul/absolventul decide cu privire la alegerea tipului de sistem de
reglare automata ce trebuie implementat in anumite aplicatii si este responsabil
de functionarea corespunzétoare a acestuia

RA11 Studentul/ absolventul elaboreaza schemele, diagramele structurale si de
functionare, a reprezentarilor grafice si a documentelor tehnice specifice

RA12 Studentul/ absolventul utilizeaza cunostintele dobandite in propunerea de
circuite electronice 1n proiecte de sisteme robotice, atat pentru
comanda/generare de semnal, cat si pentru citire si interpretare de semnale
senzoriale

RA13 Studentul/ absolventul utilizeaza cunostintele tehnologice dobandite in
dezvoltatea unor sisteme flexible robotizate de fabricatie si asamblare

rationamentul logic, evaluarea si




Rezultatele complementare ale invatarii:

Cunostinte

Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

CC1. Cunoaste cerintele fizice ale activitatilor zilnice sau profesionale

CC2. Cunoaste beneficiile activitétii fizice regulate

CC3. Cunoaste regulile fundamentale de igiena personala si colectiva

CC4. Recunoaste principalele componente hardware ale unui sistem digital

CC5. Cunoaste motoarele de cautare si regulile de baza pentru interogare

CC6. Cunoaste aplicatii de editare text, imagine, video etc.

CC7. Cunoaste riscurile din mediul digital si metodele de protectie

CCS8. identifica obiectul de studiu al stiintei managementului, pe baza unor cunostinte
avansate legate de procesele de management, functile manageriale, functiunile
firmei precum si a instrumentarului managerial utilizat in cadrul organizatiilor, in
vederea adoptarii deciziilor optime la orice nivel.

CC9. acumuleaza cunostinte referitoare la componentele, tipologia si rolul strategiilor|
si politicilor manageriale precum si la fundamentarea, elaborarea si implementarea
acestora in cadrul organizatiilor in ansamblul lor sau pe subdiviziuni.

CC10. acumuleaza cunostinte avansate referitoare la sistemului de management al
organizatiei si la elementele constitutive ale acestuia (subsistemele decizional,
informational,

organizatoric, metodologic si de resurse umane).

CC11. are cunostintele si intelegerea critica necesare privind formarea si dezvoltarea
echipelor de proiect, precum si cele privind specificul proceselor de comunicare in
cadrul proiectelor.

CC12. descrie si clasificd principalele concepte si teorii lingvistice referitoare la
sistemul fonetic, lexical, sintactic, semantic si pragmatic al limbilor

CC13. distinge in limbile B si C standardele si normele lingvistice si terminologia
specifica diferitelor contexte profesionale

AC1. Se mobilizeaza pentru a face fata solicitarilor fizice variate

AC2. Participa constant la activitati care sustin forma fizica si starea de bine
AC3. Respecta standardele de igiena in activitatile cotidiene

ACA4. Utilizeaza corect echipamentele digitale (PC, tableta, imprimanta etc.)
AC5. Identifica si selecteaza informatii relevante din surse digitale

AC6. Redacteaza, editeaza si salveaza continut digital adaptat scopului
AC7. Utilizeaza parole sigure, evita linkuri suspecte si protejeaza datele
personale

AC8. dezvolta aptitudini privind elaborarea si implementarea strategiilor si
politicilor  organizationale, privind  proiectarea, reproiectarea  si
perfectionarea sistemului de management al organizatiei si a
subcomponentelor acestuia

AC9. dezvolta aptitudini pentru utilizarea corespunzatoare a conceptelor,
teoriilor, metodelor si instrumentelor de natura informationald, decizionala si
organizatorica in cadrul organizatiilor.

AC10. dezvoltd aptitudini privind utilizarea sistemelor, metodelor si
tehnicilor de management pentru solutionarea problemelor complexe de
natura economico-manageriala din cadrul organizatiilor

AC11. dezvolta abilitati avansate de comunicare si raportare in cadrul
proiectelor si de formare a echipelor de proiect.

AC12. aplica principalele concepte si teorii lingvistice in producerea textelor,
n limbile straine urmate

AC13. aplica standardele si normele din limbile respective

RAC1 Se implica activ in sarcini fizice, adaptandu-se contextului

RAC2 Manifesta initiativa pentru mentinerea unui stil de viata sanatos

RAC3 Actioneaza autonom pentru mentinerea igienei personale si a spatiului
comun

RAC4 Respecta normele de utilizare si intretinere a echipamentelor digitale
RACS5 Aplica criterii de verificare a surselor si continutului informational

RACS6 Lucreaza autonom in realizarea de materiale digitale cu respectarea eticii
RAC7 Manifesta responsabilitate in protejarea identitatii si securitatea datelor
RAC8 demonstreaza capacitatea de aplicare a functilor managementului atat la
nivelul functiunilor organizatiei cat si in ansamblul acesteia si asumarea
responsabilitatilor specifice postului de manager pe diferite niveluri ierarhice in
cadrul organizatiilor, in vederea initierii, implementarii si monitorizarii strategiilor
si politicilor organizationale.

RAC9 demonstreaza capacitatea de a realiza lucrari de

analiza si diagnoza referitoare la functionarea organizatiei in ansamblu sau pe
subdiviziuni.

RAC10 demonstreazé capacitatea de analizd si sinteza manifestata prin
interpretarea si integrarea cunostintelor acumulate in domeniul managerial, in
vederea adoptarii deciziilor optime in cadrul organizatiei.

RAC11 demonstreaza capacitatea de a initia, derula si monitoriza procese
investitionale complexe, pe baza utilizérii unei metodologii specifice studiilor de
fezabilitate si a planurilor de afaceri, folosind instrumente adecvate (deviz
investitional, grafice Gantt, analiza cost- beneficiu).

RAC12 utilizeaza expresiile si cuvintele adecvate in producerea textelor in
limbile

RAC13 foloseste autonom terminologia specificd din diferitele contexte
profesionale in limbile B si C. aplicabile si identifica terminologia adecvata care
trebuie utilizata

Finalitati:

Absolventii programului de studii universitare de licenta vor accesa urmatoarele ocupatii posibile conform Clasificarii Ocupatiilor din Roménia 1ISCO-08:
214959 - Inginer specialist in robotica; 215133 - Cercetator roboti industriali

215131 - Inginer de cercetare in electromecanica;

215132 - Asistent de cercetare in electromecanica; 215216 - Inginer electromecanic;

215205 - Inginer productie; 214501 - Inginer mecanic;
214538 - Proiectant inginer mecanic;




Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Domeniul fundamental (DFI):
Ramura de stiinta (RSI):
Domeniul de licenta (DL):
Programul de studii - Licenta:

Stiinte ingineresti

Mecatronica si Robotica
Robotica

[ Cod DFI] CodRSI] CodDL] Cod S [ ciclul [c1c2c3[ ata2 |

20 [ 70 [ 250 | 20 |

L | a1 [ 25 |

Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management

PLAN DE iINVATAMANT
Pentru seria de studenti 2025-2029

Universitatea

Politehnica
Timigoara

ANUL | (2025-2026) ANUL Il (2026-2027)
SEMESTRUL 1 SEMESTRUL 2 SEMESTRUL 3 SEMESTRUL 4
1 Analiza matematica Matematici speciale Electrotehnica si masini electrice Tolerante si control dimensional
14412501.F1 [ 4 [ E 28] 28] o[ o o [[DF[ 44| taa12502F1 [ 4 [ v 2828 0] o] o [DF[44] ta412503F1 [ 3 v 28] 0 ]14] 0] ooF][33] ta41.2504F1 [ 3 v 28] 0]14] 0] o]orF]s3ss
2 Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiald Programarea calculatoarelor si limbaje de programare | Tehnologia materialelor Il Materiale plastice si tehnologii de fabricatie
14412501.F2 [ 4 [ E 28] 28] o[ o[ o [[DF[ 44| taa12502F2 [ 5 [ v 28] 0 [28] o] o [DF[69] ta41.2503F2 4 [ v 28] 0[14] 0] ooF]5s] tas12504Fr2] a v 28] 0]28] 0] o][oF]aa
3 Fizica Stiinta si ingineria materialelor Il Rezistenta materialelor | Rezistenta materialelor Il
14412501.F3 [ 4 [ v 28 [14[14] o [ o [DF[ 44 | taa12502F3 [ 4 [ E 28] 0 [14] o [ o [DF[ 58] t441.2503F3 [ 5 [ E [28[28[14] 0 [ 0o [DF[[ 55| L441.2504F3 [ 4 [ E [28[28]14] o [ o [oF] 30
4 Stiinta si ingineria materialelor | Mecanica | Mecanica Il Vibratii mecanice
1441.2501.F4 [ 6 [ E 28] 0 [28] 0 [ o [DF[ 94 | 4a12502Fa [ 4 [ E J28[28] o [ o [ o [DF 44 | ta41.2503.F4 [ 4 [ E [[28 [14[14] 0 [ o [DF] 44 | L4412504F4 [ 4 T E J28[ 1414 0 J 0 [DFJ 44
5 Geometrie descriptiva Tehnologia materialelor | Termotehnica | Termotehnica Il
14412501.F5 [ 6 [ E 42 0 [42] o [ o [DF[ 66 || ta41.2502F5 [ 4 [ E 28] 0 [28] o [ o [DF[ 44| ta41.2503F5 ] 4 [ E [28[14[14] o ] o [DF [ 44 | L441.2504F5 [ 3 [ E 28] 0o [14] o [ o [oF] 33
6 Chimie Desen tehnic si infografica Metode numerice Mecanica fluidelor
14412501.F6 [ 3 [ v 28] 0 [14] o [ o [DF[ 33 taa1.2502F6 [ 6 [ E [[42] 0 [42] o [ o [DF [ 66| t441.2503F6 [ 5 [ v [28] 0 [28] 0o [ o [DF [ 69 | L441.2504F6 | 4 [ E [28[14]14] o [ o [OF] 44
7 Limbi moderne 1 (optiuni: L.Engleza, L. Germana, L.Franceza) Limbi moderne 2 (optiuni: L.Engleza, L. Germana, L.Franceza) Mecanisme | Mecanisme I
44125017 [ 2 [v ] o [28] o] of ofbc]22]ta4r2502c7 2 v]oJ2s] o] ofo[fpc]az]raar2503F7 a4 v]2as] o [14a]14a] o DF[44] ta412504F7 [ 3 v 28] o0 [14a[14a] 0o oF[19
8 Educatie fizica si sport 1 Educatie fizica si sport 2 Educatie fizica si sport 3 Educatie fizica si sport 4
4412501.c8 [ 1 [ c o [14] o] of ofoc]11] ta4r2502c8[ 1 [cJoJ14] o] ofo]foc]11]ra4r2503ce 1 [ clof[14a]o]ofolfpc]11]ras12504ce 1 cJof1a]o]o]o][oc]n
9 Practica de domeniu
I I O I I O [ T I 1T [ [ [ [ T JwaizsoarofafcfoJofofofoofor]10
10
I O I O I O I O
1"
[ 1 [ [ I [ 1 [ 1 [ [ I [ 1 [ 1 [ [ I [ 1 [ 1 [ [ I [ 1
tota | ore didactice: 392 VPL: 358 ore: 392 VPL: 358 ore: 392 VPI: 358 ore: 392 VPL: 268
sem. [ credite: 30 evaluari: 4E,3V,1C credite: 30 evaluari: 4E3V,1C credite: 30 evaluari: 3EA4V,1C credite: 30 evaluari: 4E,3V,2C
tota | ore didactice: 28,0 ore: 28 ore: 28 ore: 28
sapt. [ din care: 130[80[70]00] (eslp) din care: 130[ 70] 80 00] (slp) din care: 140] 5080 10] (eslp) din care: 140] 50 80] 10]  (@slp)
Observatii:
RECTOR, DECAN,

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN

Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU




PLAN DE iNVATAMANT
Pentru seria de studenti 2025-2029

ANUL Il (2027-2028)

ANUL IV (2028-2029)

SEMESTRUL 5

SEMESTRUL 6

SEMESTRUL 7

SEMESTRUL 8

Elemente constructive de mecatronica |

Elemente constructive de mecatronica Il

Optional 5. Microcontrolere in robotica (*)

Optional 10. Tehnologii de fabricatie (*)

1
1441250551 | 5 | E [ 28] 0 [14[14] o [Ds] 69 | t441.2506.51 [ 4 [ E [28] 0 [14 [ 14 0 [DS] 44 |[L4a1.2507.515i 5 [ E [ 28] 0 [14[ 14 o [DS] 69 |[L441.25.0851-i 5 [ E [28] 0 [14[14] o [Ds[ 69
2 Informatica aplicata | Bazele roboticii Optional 6. Automate programabile (*) Optional 11. Sisteme flexibile de fabricatie (*)
1441250552 | 3 [ E 28] 0 [14] o [ o [ps] 33| taa1.2506.52 [ 3 [ E 28] 0o [14[ 14 0o [oS] 19 |[L4a1.25.07.s2ii 3 [ E 28] 0 [14] o [ o [Ds] 33| 4412508525 5 [ E [28] 0 [14[14] o [ bS] 69
3 Teoria sistemelor automate Actionarea robotilor Management/Marketing Optional 12. Proteze (*)
1441250553 | 5 | E [ 28] 0 [28] 0 [ o [Ds] 69 | t441.2506.53 [ 5 [ E [42] 0o [28 [ 14 0 [Ds] a1 ta41.2507ca 4 [ v 2828 0o ] o o [Dc] 44 |Laa1.250853i] 4 [ E 28] 0 [14] o] o [ps][ 58
4 Economie generala Senzori si sisteme senzoriale Sisteme de conducere in robotica Optional 13. Automate de servire si control (*)
14412505.F4 [ 3 [ D 28 [14 [ o [ o [ o [DF[ 33 1441250654 [ 3 [ E 28] 0 [14] o [ o [Ds[ 33 441250754 [ 3 [ v [28] 0 [14] 0] o [DS] 33 |ra41.250854-i] 4 [ E 28] 0 [14] o ] o [ps] 58
5 Sisteme de achizitie, interfete si instrumentatie virtuala Tehnici si sisteme de mésurare Inteligenta artificiala Optional 14. Comunicare (*)
1441250555 | 5 | E [ 28] 0 [28 [ 14 o [Ds] 55 | t441.2506.55 [ 3 [ v [28] 0 [14] o [ o [ps] 33 ta41.2507s5 [ 3 [ E 28] 0 [14] o [ o [Ds] 33| ra41.2508csi 2 [ v 1414 o] o] o [oc] 22
6 Optional 1. Proiectare asistata de calculator (*) Optional 3. Informatica aplicata Il (*) Optional 7. Robotica avansata (*) Elaborare proiect de diploma
1441.25.05.56-i] 5 | Vv [28 ] 0 [42] o J o [ DS 55 4412506565 4 [ v 28] 0 [28] 0 [ 0 [Ds] 44 |ras1.2507.s6-i] 5 [ E 28] 0 [14[14] o [DS] 69 | La41.2508.56 [ 10 c [ o [ o [ o [112] 60 DS][ 78
7 Optional 2. Electronica digitala (*) Optional 4. Optica tehnica (*) Optional 8. Masini de lucru in procese automate (*)
1441.2505.57-i] 4 | v [28 ] 0 [28] o [ o [ DS][ 44 1441250657 4 [ v [28] 0 [ 28] 0 [ 0 [Ds] 44 |L441.2507.57-i 3 [ v [28[ 0 [14] o J o [ps] 33 L T T T T T T T T
8 Practica 2 de specialitate Optional 9. Aplicatii multirobot (*) Examen de diploma*
T T T T T T T 170 1441250658 | 4 [ cJ o] o] o[ o 9o Ds] 10]rad1.2507.s8-i] 4 [ v 28] 0 [28] o] o psf44] tas12508s8 [10] E] [ [ [ [ TJos]
9
I | I | I | I |
10
I | I | I | I |
1"
[ [ [ ] [ T [ [ [ ] [ T [ [ [ ] [T [ [ [ ] [ T
totall ore: 392 VPI: 358 ore: 392 VPI: 268 ore: 392 VPI: 358 ore: 336 VPI: 354
sem. credite: 30 evaluri: 4E,2V,0C credite: 30 evaluri: 4E3V,1C credite: 30 evaludri: 4E.,4V,0C credite: 30+10** evaluari: 5E,1V,1C
totall ore: 28 ore: 28 ore: 28 ore: 24
sapt. din care: 14,0| 1,0 | 11‘0| 2,0 | (c,s1,p) din care: 15,0| 0,0 | 10,0| 3,0 | (c,s,1,p) din care: 16,0| 2,0 | 8,0 | 2,0 | (c,s1,p) din care: 9,0 | 1,0 | 4,0 | 10,0| (c,s,1,p)
* consta din: a. cunostintelor side i b. sustinerea lucrérii de licenta a

** Credite suplimentare alocate Examenului de diploma

Observatii:

RECTOR,

Legenda

Nume disciplina

|| Pr - volum de ore necesar activitatilor partial asistate / practica

I Cod Tnec TFET ¢ T s T+ [ p [P Jckve

i CF=categorie formativa careia ii apartine disciplina

Cod = cod disciplina

nc = nr.credite transferabile

FE = forma de evaluare {E, V, C}
E-examen, V-verificare, C-colocviu

s=nr.ore seminar
p=nr.ore proiect

c=nr.ore curs
I=nr.ore laborator

CFe {DF,Ds,DC}
DF - disciplina fundamentala
DS - disciplina de specializare
DC - disciplina complementara

VPI = volum de ore necesar pregatirii individuale
Exemplu

Analiza matematica

[
[ oo [alefmfeefofofoforf«

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN

DECAN,
Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU




Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Universitatea

Politehnica
Timisoara

Domeniul fundamental (DFI):
Ramura de stiinta (RSI):
Domeniul de licenta (DL):

Programul de studii - Licenta:

Stiinte ingineresti
Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management
Mecatronica si Robotica

Robotica

DISCIPLINE OPTIONALE
Pentru seria de studenti 2025-2029
ANUL 1(2025-2026) ANUL 1l (2026-2027)
SEMESTRUL 1 SEMESTRUL 2 SEMESTRUL 3 SEMESTRUL 4
01
I [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
02
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
03
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
04
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
05
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
06
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
07
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
08
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
09
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
10
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
1"
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
12
I [ T 1 [ T T T T T T T 1T [ T T T T T T T 1T [ T T T T T T T 1T
[ Nota: Din fiecare dintre grupurile de Discipline optionale se activeaza un numér de discipline in functie de optiunile studentilor, de numarul studentilor si de acoperirea financiara. |
Observatii: (*) - discipline optionale activate
RECTOR, DECAN,

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN

Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU




Universitatea Politehnica Timisoara

Facultatea de Mecanica

Domeniul fundamental (DFI):
Ramura de stiinta (RSI):
Domeniul de licenta (DL):

Programul de studii - Licenta:

Stiinte ingineresti

Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management

Mecatronica si Robotica
Robotica

Universitatea

Politehnica
Timisoara

DISCIPLINE OPTIONALE

Pentru seria de studenti 2025-2029

ANUL 1l (2027-2028) ANUL IV (2028-2029)
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
o1 Optional 1. Proiectare asistata de calculator (*) Optional 3. Informatica aplicata Il (*) Optional 5. Microcontrolere in robotica (*) Optional 10. Tehnologii de fabricatie (*)
144125055601] 5 [ v [28[ 0 [42] o [ o [DF] 55 f[ta41250656-01] 4 [ v [28] 0 [28] o [ o [OF[ 44 |Last2507s101] 5 [ £ [28] 0 [14[14] o [Ds[ 69 [tasr2508s101] 5 [ E 28] 0 [14[14] 0 [Ds] 60
02 Optional 1. Dinamica sistemelor mecatronice Optional 3. Programarea calculatoarelor si limbaje de programare Il Optional 5. Microcontrolere si microprocesoare in robotica Optional 10. Tehnologia proceselor robotizate
1441250556-02] 5 [ v [28 [ 0 [42] o [ o [DF[ 66 |[taa12506s6-02] 4 [ v [28 [ 0 [28] o [ 0 [DF[ 44 ra4125075102] 5 [ E [28] 0 [14[14] 0 [DS| 69 |[La41.25085102] 5 [ E 28] 0 [14[14] o [os] 69
03 Optional 2. Electronica digitala (*) Optional 4. Optica tehnica (*) Optional 6. Automate programabile (*) Optional 11. Sisteme flexibile de fabricatie (*)
1441250557-03] 4 [ v [28 [ 0 [28] o [ 0 [DF[ 44 [tea1250657-03] 4 [ v [28 [ 0 [28] 0 [ 0 [[Ds[ 44 |[ra412507.5203] 3 [ € [ 28] 0 [14[ 0 [ 0 [Ds[ 33 |[La41.25085203] 5 [ E 28] 0 [14[14] o [os] 69
04 Optional 2. Electronica de putere Optional 4. Fotometrie Optional 6. Automate si microprogramare Optional 11. Sisteme robotizate de fabricatie si asamblare
1441250557-04] 4 [ v [28[ 0 [28] o [ 0 [DF[ 44 [taa1250657-04] 4 [ v 28 0 [28] 0 [ 0 [[DS[ 44 |[ra412507.5204] 3 [ € [28] 0 [14[ 0 [ 0 [Ds[ 33 |[La4125085204] 5 [ E 28] 0 [14[14] o [Ds] 69
05 Optional 7. Robotica avansata (*) Optional 12. Proteze (*)
I I O [ T I 1T [ [ [ [ T [Juesorseos] s [ ef28]of14[14] 0 [os]eo|resr2s08sa0s] 4 [ EJ28] 014 0] 0fos]ss
06 Optional 7. Sisteme robotice Optional 12. Efectori finali
I I O [ T I 1T [ [ [ [ T [Juesorseos] s [ ef28]0f14[14] 0 os]eo|resr2s08s306] 4 [ EJ28] 014 0] o[os]ss
o7 Optional 8. Masini de lucru in procese automate (*) Optional 13. Automate de servire si control (*)
I I O [ T I 1T [ [ [ [ T [Juesorsror] 3 v]2s]of14]ofo]fos]ss]ieaizsossaor] 4 [EJ28] 01400 [os]ss
08 Optional 8. Unitati de fabricatie integrata Optional 13. Instalatii de teleoperare
I I O [ T I 1T [ [ [ [ T [Juesorsros] 3] v]2s]of14]0fo[fos]ss]resizsossaos] 4 [ eEJ28]0f14]0f0[os]ss
09 Optional 9. Programarea robotilor mobili Optional 14. Comunicare (*)
I | [ [ [ T T T [ [ [ [Jueosorseoo] 4 vos]of2s]ofo[osfasfrear2s0scsoo] 2Jv4[14] 0] o] ofpcz2
10 Optional 9. Aplicatii multirobot (*) Optional 14. Etica si integritate academica
I | [ [ [ [T T T [ [ [ [Jueosorsetof 4 v os]of2s]ofo[os]asfrer2soscsio] 2Jv4[14] 0] o] ofpcfz2
11
I | I | I | I |
12
I | I | I | I |
13
I | I | I | I |

Nota: Din fiecare dintre grupurile de Discipline optionale se activeaza un numar de discipline _in functie de optiunile studentilor, de numarul studentjlor si de acoperirea financiara. 1

Observatii: (*) - discipline optionale activate

RECTOR,
Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN

DECAN,
Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU




Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Universitatea

Domeniul fundamental (DFI): Stiinte ingineresti PD|I[E|II1IEE
Ramura de stiinta (RSI): Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management ]ImISﬂﬂrﬂ
Domeniul de licenta (DL): Mecatronica si Robotica
Programul de studii - Licenta: Robotica
DISCIPLINE OPTIONALE
Pentru seria de studenti 2025-2029
ANUL Il (2027-2028) ANUL IV (2028-2029)
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
14
I [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
15
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
16
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
17
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
18
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
19
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
20
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
21
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
22
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
23
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
24
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
25
[ T T T ] [ T 1 [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T [ T T T [T T T T 1T
26
I [ T 1 [ T T T T T T T 1T [ T T T T T T T 1T [ T T T T T T T 1T
[ Nota: Din fiecare dintre grupurile de Discipline optionale se activeaza un numér de discipline_in functie de optiunile studentilor, de numarul studentilor si de acoperirea financiara. |
Observatii: (*) - discipline optionale activate
RECTOR, DECAN,

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN

Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU




Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Universitatea

Politehnica
Timisoara

Domeniul fundamental (DFI):
Ramura de stiinta (RSI):
Domeniul de licenta (DL):

Stiinte ingineresti
Inginerie Mecanica, Mecatronica, Inginerie Industriala si Management
Mecatronica si Robotica

Programul de studii - Licenta: Robotica

DISCIPLINE FACULTATIVE
Pentru seria de studenti 2025-2029

ANUL | (2025-2026) ANUL 1l (2026-2027)
SEMESTRUL 1 SEMESTRUL 2 SEMESTRUL 3 SEMESTRUL 4
o1 Psihologia educatiei Pedagogie | Fundamentele pedagogiei teoria si metodologia curiculumului Pedagogie Il Teoria si metodologia instruirii. Teoria si metodologia evaluarii Didactica specilitatii
Laa12501411-01 5 [ E [28[28] 0 ] o of ¢ [eofteresozrorf 5] E[28[28]0fofolr[eo]tearesosror] 5 € [28]28] 0 ofoff[eojrasrasoarion] 2 e f2s]2s]oofofr]es
02 Voluntariat | Limbi moderne 3 (optiuni: L.Englez&, L. Germana, L.Franceza) Limbi moderne 4 (optiuni: L.Englez&, L. Germana, L.Francez&)
[ T 1T 1T [ T T J [T Juestesoaitrof 2cfofofof2sfofr[2afuaarasosrmioo] 2 v ofasfofofolfcr[aajuasosso2fv]ofasfo]ofolfcr]a2
Voluntariat Il
03
L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 [ T I 1 [ [ T T T Jusesoermiosf2fcfoJofof2sfofcree
04
L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1
05
[ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1
total/ ore: 56 VPI: 69 ore: 84 VPI: 91 ore: 84 VPI: 91 ore: 112 VPI: 113
sem. credite: 5 evaluri: 1E,0V,0C credite: 7 evaludri: 1E,0V,1C credite: 7 evaluri: 1E,1V,0C credite: 6 evaluari: 1E,1V,1C
total/ ore: 4 ore: 6 ore: 6 ore: 8
sapt. || din care: 2,0 | 2,0 | 0,0 | 0,0 | (c s 1p) din care: 2,0 | 2,0 | 0,0 | 2,0 | (€ s, 1.p) din care: 2,0 | 40 | 0,0 | 0,0 | (c.s,1.p) din care: 2,0 | 4,0 | 0,0 | 2,0 | (c.s1p)
Observatii:
DISCIPLINE FACULTATIVE
Pentru seria de studenti 2025-2029
ANUL Il (2027-2028) ANUL IV (2028-2029)
SEMESTRUL 5 SEMESTRUL 6 SEMESTRUL 7 SEMESTRUL 8
o1 Mecanisme avansate Inventor Voluntariat IV
1441250511-01] 3 [ E [28[ 0 [14] 0o [ o [  [33raer2506rt101] 3 [E [14[ 0 [28]0fof[s3s [ T T T [T [ [ [ T [Juarzsosrrorfofcfofas[ofofofcs[e
Voluntariat Il
02
[ T I 1 [ [ [ T T Juaasosrtoof 2 cfofosfofofofcr[e L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1
03
L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1
04
L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1 L I 1 [T [T T T 1
05
[ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1 [ 1 [ [ ] [ 1
total/ ore: 42 VPI: 33 ore: 70 VPI: 55 ore: 0 VPI: 0 ore: 28 VPI: 22
sem. credite: 3 evaluri: 1E,0V,0C credite: 5 evaludri: 1E,0V,1C credite: 0 evaluri: 0E,0V,0C credite: 2 evaluari: 0E,0v,1C
total/ ore: 3 ore: 5 ore: 0 ore: 2
sapt. | din care: 2,0 | 0,0 | 1,0 | 0,0 | (c s 1p) din care: 1,0 | 2,0 | 2,0 | 0,0 | (€ s, 1.p) din care: 0,0 | 0,0 | 0,0 | 0,0 | (c.s1.p) din care: 0,0 | 2,0 | 0,0 | 0,0 | (c.s1p)
Observatii:
RECTOR, DECAN,

Conf.univ.dr.ing. Florin DRAGAN Prof.univ.dr.ing. lon-Dragos UTU
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31k

Plan de invatamant licenta ==
2025 - 2029 @
Domeniul: Mecatronica si robatica Anul universitar: 2025 - 2026
Programul de studii: Robotica Anul de studii: |
Semestrul: |
g Codul disciplinei Denumirea disciplinei Catagoris i SRR Acﬂvtt.:t‘;tal ur:'cm:liu Fn.;? °
crt. formativa | ECTS c. s L P .
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
I B.L.06.MR,1.1.0b.1 Algebra liniara, geometrie analitica si diferentiala 3 2 1 42 33 E
2 B.L.06.MR.1.1.0b.2 Mecanica tehnica 1 4 2 L 42 58 E
3 B.L.06,MR,1.1.0b.3 Chimie 4 2 1 42 58 E
4 B.L.06.MR.1.1.0b.4 Programarea calculatoarelor si limbaje de programare 1 4 2 2 56 44 E
5 B.L.06.MR.1.1.0Ob.5 Stiinta materialelor 4 2 i1 42 58 v
6 B.L.06.MR.1.1.Ob.6 Desen tehnic si infografica 1 4 3. 2 42 58 v
7 B.L.06.MR.1.1.0b.7 Robotica 1 3 2 B 3 42 33 E
8 B.L.06.MR.1.1.0b.8 Educatie fizica si sport 1 2 1 14 36 v
Discipline optionale (Op)
9 B.L.06.MR.1.1.0p.9 Limba moderna 1 - Engleza C 3 1 1 55 23 v
10 B.L.06.MR,1.1.0p.10 Limba moderna 1 - Franceza
ECTS
Statistici: / Ore: g, [ %W R 350 I
Numar: 8 4 4 1
Discipline facultative (Fac)
11 B.L.06.MR.1.l.Fac.11 Programarea sistemelor robotice educationale _ 5 2 2 56 69 v
12 B.L.06.MR.1.l.Fac.12 Istoria tehnicii C 2 2 28 22 v
13 B.L.06.MR.1.l.Fac.13 Educatie financiara C 2 i 2 42 8 "
14 B.L.06.MR.1.1.Fac.14 Psihologia educatiei C 5 2 2 56 69 E
15 B.L.06.MR.1.l.Fac.15 Voluntariat 1 c 3 75 ore v
Discipline Obligatorii: 23
TOTAL NUMAR DE ORE _—n AN a—Riscipline Optionale: 2
AABRE R o K suc~Diseibline Facultative: 13



Alex.Nicolescu


Plan de invatamant
2025 - 2029

Domeniul: Mecatronica si robotica

Programul de studii: Robotica

licenta

£

)

Anul universitar: 2025 - 2026

Anul de studii: |

Semestrul: Il
Ore/saptamana Total ore
:_'; Codul disciplinei Denumirea disciplinei f;t:‘g:i':: E'::'rr.s o e pleg Activitati studiu Fu;:‘ ¥
didactice individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR.1.1.Ob.1 Analiza matematica 3 2 1 42 33 E
2 B.L.06.MR.1.11.0b.2 Fizica 3 2 1 42 33 E
3 B.L.06,MR.1.1.0b.3 Tehnologia materialelor 1 4 2 2 56 44 E
4 B.L.06.MR.1.1.0b.4 Mecanica tehnica 2 3 2. 1 42 33 E
5 B.L.06.MR.1.1.Ob.5 Programarea calculatoarelor si limbaje de pregramare 2 4 2 2 56 44 v
6 B.L.06.MR.1.1.Ob.6 Rezistenta materialelor 1 4 2 1 1 56 44 E
7 B.L.06.MR,1.ll.Ob.7 Desen tehnic si infografica 2 3 gl 2 42 33 \'
8 B.L.06.MR.1.1.Ob.8 Roboticad 2 4 o 2 56 44 v
9 B.L.06.MR.1.1l.0b.9 Educatie fizica si sport 2 2 1 14 36 v
Statistici: / Ore: g || (3] 8 406 i E;. Vic
Numar: 8 4 6 1]
Discipline facultative (Fac)
10 B.L.06.MR.1.1l.Fac.10 Limba moderna 2 - Engleza c 2 2 28 22 v
11 B.L.06.MR,1.Il.Fac.11 Limb& moderna 2 - Franceza C 2 2 28 22 v
12 B.L.06.MR.1.Il.Fac.12 Practica facultativa 1 C 5 125 \%
13 B.L.06.MR.1.Il.Fac.13 Principii de conduitd academica C 2 1 14 36 v
14 B.L.06.MR.1.Il.Fac.14 Instrument muzical - chitara c 2 3 42 8 vV
15 B.L.06.MR.1.1l.Fac.15 Pedagogie |: - Fundamentele pedagogiei - Teoria si metodologia curriculumului C 5 2 2 56 69 E
16 B.L.06.MR.1.Il.LFac.16 |Voluntariat 2 { o 3 75 ore Vv
Discipline Obligatorii:
TOTAL NUMAR DE-ORE 7 -~ Discipline Optionale:
/. e — Discipline Facultative: 12
) L A e WMAIIVIA Ay . A

YCATIE\ Y
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Plan de invatamant licenta
2025 - 2029

Domeniul: Mecatronica si robotica

Programul de studii: Robotica

£

Anul universitar: 2026 - 2027
Anul de studii: Il

Semestrul: |
g Ore/saptaména Total ore
::: Codul disciplinei Denumirea disciplinei f:rt;g:i:: El:'rl:s ol ¢ i | Activitati Studiu Focll‘:‘ i
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR.1.1II.Ob.1 Teoria probabilitatilor si statistica matematica . i 4 1 2 42 58 E
2 B.L.06.MR.1.111.0b.2 Rezistenta materialelor 2 5 2 2 56 69 E
3 B.L.06.MR,1.1I1.Ob.3 Organe de magini 4 2 b 1 56 44 E
4 B.L.06.MR.1.1Il.Ob.4 Tehnologia materialelor 2 5 2 2 56 69 E
5 B.L.06.MR.1.1Il.Ob.5 Desen tehnic si infograficd 3 4 2 Fi 56 a4 v
6 B.L.06.MR.1.IIL.Ob.6 Baze de date 5 2 2 56 69 v
7 B.L.06.MR,1.IIl.Ob.7 Informatica aplicatd b = 3 1 1 28 a7 \
S
Statistici: ng:e= g [ ] E] 350 400 E:' V; 9
Numar: 7 2 5 1
Discipline facultative (Fac)
8 B.L.06.MR.1.lll.Fac.8 Limba moderna 3 - Engleza L5 2 2 28 22 A
9 B.L.06.MR.1.Ill.Fac.9 Limba moderna 3 - Franceza C 2 2 28 22 v
10 B.L.06.MR.1.1ll.Fac.10 |Educatie fizica si sport 3 C 2 1 14 36 v
Il B.L.06,MR,1.lIlLFac,11 |Programarea prin instruire a robotilor industriali _ 5 2 2 56 69 v
12 B.L.06.MR.1.IIl.LFac.12 |Instrument muzical - chitard/pian Cc 2 3 42 8 v
13 B.L.06,MR,1.IIl.LFac.13 |Pedagogie Il: - Teoria si metodologia instruirii - Teoria si metodologia evaludrii C 5 2 2 56 69 E
14 B.L.06.MR.L.lll.Fac.14 |Voluntariat 3 c 3 75 ore \'
Discipline Obligatorii: 25
TOTAL NUMAR DE ORE Discipline Optionale: 0
Discipline Facultative: 16
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Anul universitar: 2026 - 2027
Anul de studii: I

Plan de invatamant licenta
2025 - 2029

Domeniul: Mecatranica si robotica
Programul de studii: Robotica

Semestrul: II
Ore/saptamana Total ore
:r: Codul disciplinei Denumirea disciplinei ;::rt':g:ir:; E:'I;'-S e 5 i Activitati Studiu Fo‘;r‘na
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
: B.L.06.MR.1.IV,Ob.1 Metode numerice 3 i 2 42 33 E
Z B.L.06.MR.1.IV.0b.2 Componente mecanice tipizate 5 2 1 1 56 69 E
3 B.L.06.MR.1.IV.Ob.3 Tolerante si control dimensional L) 2 1 1 56 69 E
4 B.L.06.MR.1.IV.0b.4 Sisteme de actionare 1 4 2 2 56 44 E
5 B.L.06.MR.1.1V.0b.5 Management de proiect 4 2 2 56 44 A
6 B.L.06.MR.1.IV.0b.6 Robotica 3 5 Z 2 56 69 E
Discipline optionale (Op)
7 B.L.06.MR.1.1V.Op.7 Bazele electronicii n 9 2 c6 & 5
8 B.L.06.MR.1.V.Op.8 Electronica de putere
Statistici: / Ore: -V el e | i 378 372 E;" vgc
Numar: 7 1] 7 2
Discipline facultative (Fac)
9 B.L.06.MR.1.IV.Fac.9 Limba moderna 4 - Englezd C 2 2 28 22 v
10 B.L.06.MR.1.IV.Fac,10 [Limb& maderna 4 - Franceza Cc 2 2 28 22 v
11 B.L.06.MR.1.IV.Fac.11 |Educatie fizica si sport 4 C 2 1 14 36 Vv
12 B.L.06,MR.1.IV.Fac.12 |Programarea circuitelor logice “ 4 2 2 56 44 v
e B.L.06.MR.1.IV.Fac.13 |Practica facultativa 2 c 5 125 v
14 B.L.06.MR.1.IV.Fac.14 |Didactica specializarii C 5 p 2 56 69 E
15 B.L.06.MR.1.IV.Fac.15 [Voluntariat 4 c' 3 75 are Vv
= Discipline Obligatorii: 23
TOTAL NUMAR DE ORE— - /4 5 Discipline Optionale: 4
(j'\‘,\u\t-x Luq,‘? . o0 A Discinli =
X £ ~ el iscipline Facultative: 13
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Domeniul: Mecatronica si robaotica Anul universitar: 2027 - 2028
Programul de studii: Robotica Anul de studii: Il
Semestrul: |
Ore/saptaméana Total ore
::: Codul disciplinei Denumirea disciplinei :::;g:;:; EI:'IFS o R A.cﬁvltii'ti _ Studiu Fo;: g
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR.1,V,0b,1 Proiectare asistatd de calculator 1 a 2 2 56 a4 E
2 B.L.06.MR.1.V.0Ob.2 Bazele cinematicii robotilor industriali 4 7 ) 56 a4 v
3 B.L.06.MR.1.V.0b.3 Managementul fluxurilor materiale 5 2 2 56 69 v
4 B.L.06.MR.1.V.0Ob.4 Senzori si sisteme senzoriale 4 2 2 56 44 E
5 B.L.06.MR.1,V.Ob.5 Conceptia si exploatarea robotilor industriali 1 5 Z 2 56 69 E
6 B.L.06.MR.1.V.0b.6 Sisteme de actionare 2 4 2 i 1, 56 44 E
Discipline optionale (Op)
7 B.L.06.MR.1.V.0p.7 Controlul produselor prin masurare asistata 7 1 5 a2 58 v
8 B.L.06.MR.1.V.Op.8 Sisteme haptice si realitate virtuala in robotica
Statistici: / Ore: 30 |P[O]¥)°? 378 372 E:‘ V; %
Numar: 7 0|6 2
Discipline facultative (Fac)
9 B.L.06.MR.1.V.Fac.9 Proiectarea asistata de calculator a circuitelor electrice si panourilor de automatizare industriala n 5 2 56 69 \
10 B.L.06,MR,1.V.Fac,10 |Oratorie C 2 1 2 a2 8 v
b B.L.06.MR.1.V.Fac.11 [lInstruire asistatd de calculator C 2 1 1 28 22 v
12 B.L,06,MR.1.V.Fac,12 |Practicd pedagogica de specialitate in invatdmantul preuniversitar 1 e 3 42 are \
13 B.L.06.MR.1.V.Fac.13 Voluntariat 5 ez 3 75 ore Vv
Discipline Obligatorii: 24
TOTAL NUMAR DE ORE Discipline Optionale: 3
¢ / Discipline Facultative:
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Domeniul: Mecatronica si robotica Anul universitar: 2027 - 2028
Programul de studii: Robotica Anul de studii: 1l
Semestrul: Il
Ml Codul disciplinei Denumirea disciplinei Saregade alic R Acﬁvit::;tal Ur:tmﬁu Fo::‘
crt. formativa | ECTS c 3 L P -
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR.1.VI.Ob.1 Proiectare asistata de calculator 2 3 1 2 42 33 \
2 B.L.06.MR.1.V1.0Ob.2 Masini si sisteme de productie 3 1 2 42 35 E
3 B.L.06.MR.1.VI.Ob.3 Sisteme de actionare 3 4 2 2 56 a4 v
4 B.L.06.MR.1.VI.Ob.4 Conceptia si exploatarea robotilor industriali 2 4 72 2 56 44 E
5 B.L.06.MR.1.VI.Ob.5 Practica 8 360 ore \%
Discipline optionale (Op)
6 B.L.06.MR.1.VI.Op.6 Automate programabile 3 3 5 56 1% g
z B.L.06.MR.1.V1.Op.7 Microcontrolere, microprocesoare
8 B.L.06.MR.1.VI.Op.8 Sisteme de achizitie, interfete si instrumentatie virtuala 5 5 5 =5 5 %
9 B.L.06.MR.1.VI.Op.9 Sisteme de achizitie si procesare complexa de date
10 B.L.06.MR.1.VI.Op.10 Proiectarea asistata de calculator 3a 3 3 i 43 s §
1l B.L.06.MR.1.VI.Op.11 |Proiectarea asistata de calculator 3b
Statistici: = O el i B 322 228 E:' V:; <
v g 0 6 1t
Discipline facultative (Fac)
12 B,L.06,MR,1,VI.Fac,12 |Managementul clasei de elevi {1 3 1 1 28 47 E
13 B.L.06.MR.1.VI.Fac.13 |Practica pedagogica de specialitate in invatamantul preuniversitar 2 (&l 2 36 ore
14 B.L,06,MR.1,Vl.Fac.14 |Voluntariat 6 o 3 75 ore v
Examen de absolvire: Nivelul | 5 ECTS
Discipline Obligatorii: 14
Discipline Optionale:
Discipline Facultative: 2
e 4
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Anul universitar: 2028 - 2029

Domeniul: Mecatronica si robotica

Programul de studii: Rahotica Anul de studii: IV
Semestrul: |
Ore/saptamana Total ore
‘:,rt Codul disciplinei Denumirea disciplinei f:l::lg;'\‘fi; EI::'?S e | e v Activitati Studiu Foc:: :
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR,1.VIl.Ob.1 Implementarea robotilor in sistemele de productie 5 2 2 56 69 E
2 B.L.06.MR.1.VIL.Ob.2 Proiectarea asistatd de calculator pentru sisteme de fabricatie flexibila 5 2 2 56 69 E
3 B.L.06.MR,1,VIl.Ob.3 Tehnologia fabricarii componentelor robotilor industriali 4 2 2 56 44 E
4 B.L.06.MR.1.VIl.Ob.4 Proiectare asistata de calculator 4 4 2 ) 56 44 V]
5 B.L.06.MR,1.VIl.Ob.,5 Inginerie asistata de calculator 1 4 2 2 56 44 E
Discipline optionale (Op)
6 B.L.06.MR.1.VIl.Op.6 Dinamica robotilor
e T AT 4 2 Z 56 44 v
7 B.L.06.MR.1.VIl.Op.7 Vibratiile si stabilitatea robotilor industriali
8 B.L.06.MR.1.VIl.Op.8 Programarea textuala a robotilor industriali i = s si 5 B
9 B.L.06.MR.1.VII.Op.9 Sisteme si echipamente de conducere a robotilor industriali
Statistici: lEgrr: 0 (M%) 302 358 E;" vg X
Numar: T 0 5 2
Discipline facultative (Fac)
10 | B.LOG.MR.LVI.Fac.10 |Programarea avansat a controlerelor industriale H P 2 2 56 24 v
11 B.L.06,MR,1.VIl.Fac.11 |Voluntariat 7 c 3 75 ore \'
Discipline Obligatorii: 20
TOTAL NUMAR D Discipline Optionale: 8
Discipline Facultative: 4
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Anul universitar: 2028 - 2029
Anul de studii: IV

Domeniul: Mecatronica si robotica
Programul de studii: Robotica

Semestrul: I
Nr. | Codul disciplinei Denumirea disciplinei Catogone; |- =Nc elepAnie A.;tim;::tal or:tudiu Fo:::‘
crt. formativa | ECTS c| s L] P '
didactice | individual |evaluare
Discipline obligatorii (Ob)
1 B.L.06.MR,1L.VIIl.Ob.1 Incercarea si receptia robotilor industriali 5 2 2 56 69 v
2 B.L.06.MR.1.VIIl.Ob.2 Inginerie asistata de calculator 2 4 2 2 56 44 i
3 B.L.06.MR.1.VII.Ob.3 Conceptia si exploatarea sistemelor de productie robotizate 5 2 Z ' 56 69 v
4 B.L.06.MR.1.VII.LOb.4 |Fabricatie asistata de calculator 13 2 7 56 69 \
5 B.L.06.MR.1.VIIl.Ob.5 Elaborarea proiectului de diploma 6 9 126 24 v
Discipline optionale (Op)
6 B.L.06.MR.1.VI.Op.6 |Bazele programé-rii si simujlé“rii off-line a Rl 5 5 5 EE & 5
B.L.06.MR.1.VII.Op.7 |Tehnici de prototipare rapida
Statistici: ,rE ST;T', T e B o H E;. v:; c
Numar: 5 0 a4 2
Discipline facultative (Fac)
8 | B.LO6MR.1VIIFac8 [Voluntariat 8 e 3 | | | [ | 75 ore [ v
Promovarea examenului de diploma 10 ECTS
Discipline Obligatorii: 25
Discipline Optionale: 4
Discipline Facultative: 0
A e e 7
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