FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior UNIVERSITATEA POLITEHNICA TIMISOARA

1.2 Facultatea */ Departamentul® MECANICA / MECANICA S| REZISTENTA MATERIALELOR
1.3 Catedra —_—

1.4 Domeniul de studii (denumire/cod*) STIINTE INGINERESTI APLICATE

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii (denumire/cod/calificarea) IMPLANTURI, PROTEZE S| EVALUARE BIOMECANICA

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei/Categoria formativa®> | ROBOTICA MEDICALA
2.2 Titularul activitatilor de curs Sl.dr.ing. LUCIAN RUSU
2.3 Titularul activitatilor aplicative6 Sl.dr.ing. LUCIAN RUSU
2.4 Anulde studi’” | I [ 2.5 Semestrul 3 | 2.6 Tipuldeevaluare | E | 2.7 Tipul disciplinei’ | DS

3. Timp total estimat - ore pe semestru (activitati directe (asistate integral), activitati asistate partial si activitati neasistateg)

.3'1 Numavr d? ore iasstate 4 , din care: 3.2 ore curs 2 | 3.3 ore seminar/laborator/proiect | 0/1/
integral/saptamana 1
3.1* Numar total de ore asistate . . . on
: 56 , din care: | 3.2* ore curs 28 | 3.3* ore seminar/laborator/proiect | 4/1
integral/sem. 4
3.7 ore
3.4 Numar de ore asistate di . 3.5 ore proiect, 3.6 ore elaborare
. . A , din care: "
partial/saptamana cercetare practica lucrare de
disertatie
3.7* ore
3.4* Numar total de ore asistate partial/ din care: 3.5* ore proiect 3.6* ore elaborare
semestru ’ ’ cercetare practica lucrare de
disertatie
3.8 Numar de ore activitati neasistate/ 4 , din care: ore documentare suplimentara n bibliotec, pe
saptamana platformele electronice de specialitate si pe teren
ore studiu individual dupa manual, suport de curs,
bibliografie si notite
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de
casa si referate, portofolii si eseuri
3.8* Numair total de ore activitati 56 , din care: | ore documentare suplimentara n biblioteca, pe
neasistate/ semestru platformele electronice de specialitate si pe teren
ore studiu individual dupa manual, suport de curs,
bibliografie si notite
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de
casa si referate, portofolii si eseuri
3.9 Total ore/s:?nptéma‘mé10
3.9* Total ore/semestru 112
3.10 Numar de credite

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum | .

" Formularul corespunde Fisei Disciplinei promovata prin OMECTS 5703/18.12.2011 (Anexa3), actualizata pe baza Standardelor specifice ARACIS valabile incepand cu
data de 1 iunie 2018.
2 Se nscrie numele facultatii care gestioneaza programul de studii caruia i apartine disciplina.
3 Se inscrie numele departamentului caruia i-a fost incredintata sustinerea disciplinei si de care apartine titularul cursului.
* Se nscrie codul prevazut in HG nr. 376/18.05.2016 sau in HG similare actualizate anual.
5 Categoriile formative ale disciplinelor (ARACIS — Standarde specifice, pct. 4.1.2 a) sunt: discipline fundamentale, de domeniu, de specialitate.
® Prin activitati aplicative se inteleg activitatile de: seminar (S) / laborator (L) / proiect (P) / practica (Pr).
7 Anul de studii la care este prevazuta disciplina in planul de Tnvatamant.
® Tipurile de disciplina (ARACIS — Standarde specifice, pct. 4.1.2 a) sunt: disciplind de aprofundare / disciplind de cunoastere avansata si disciplind de sintezd (DA /
DCAV si DS).
% 1n cadrul UPT, numarul de ore de la rubricile 3.1%, 3.2%,...,3.9* se obtin prin inmultirea cu 14 (saptdmani) a numarului de ore din rubricile 3.1, 3.2,..., 3.9.
Numarul de ore total/saptdmana se obtine prin insumarea numarului de ore de la punctele 3.1, 3.4 si 3.8.



4.2 de competente | .

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

¢ Prezentare power point

5.2 de desfasurare a activitatilor practice

implementarea in Matlab

o Prezentare power point, descrierea problemei propuse si modul de solutionare,

6. Competente la formarea carora contribuie disciplina

Competente
specifice

e Cunostinte de baza in robotica
e Conoasterea diferitilor roboti medicali existenti

¢ Notiuni de baza pentru proiectarea si controlul diferitilor roboti medicali

Competentele
profesionale in
care se inscriu
competentele
specifice

C1. Utilizarea adecvata a fundamentelor teoretice ale ingineriei medicale
C3. Cuantificarea gradului de reabilitate pentru diferite patologii
C6. Modelarea cinematica a membrelor corpului uman in vederea proiectarii protezelor active

Competentele
transversale in
care se inscriu
competentele
specifice

CT1. Comportarea onorabila, responsabila, etica, in spiritul legii, pentru a asigura reputatia profesiei.

CT2. Identificarea si documentarea permanenta privind oportunitatile de formare continua in domeniul sau de
activitate si domenii conexe, in corelatie cu necesitatile pietei muncii.

CT3. Capacitatea de a lucra individual si Tn echipa intr-un mediu interdisciplinar, identificarea rolurilor si
responsabilitatilor intr-o echipa, demonstrarea spiritului de initiativa si a capacitatilor inovatoare.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

e Descrieres functionalitatii si controlul diferitilor roboti medicali

7.2 Obiectivele specifice

o Proiectarea unui brat robotic pentru un echipament medical

8. Continuturi

8.1 Curs

Numar de ore

Metode de predare

Introducere in robotica

Introducere in Matlab

Modelarea geometrica a robotilor

Modelarea dinamica a robotilor

Metode de planificare a miscariil

Simularea elementelor robotice in mediului simulink din matlab
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Prezentare power
point, tabla




Bibliografie'" Cinematica si dinamica robotilor inteligenti. Mirela TOTH TASCAU, Editura Politehnica
Timisoara, ISBN: 973-8247-37-3, 2001;

Aparatura pentru investigatii medicale simple, Mirela TOTH-TASCAU, Dan Ioan STOIA, Editura
POLITEHNICA, ISBN 978-606-554-233-4, 2010;

Elemente de robotica, Mirela TOTH TASCAU, Mircea DREUCEAN, Editura Politehnica Timisoara,
ISBN: 9789736253645, 2008.

Documentatie matlab: http://mathworks.com

8.2 Activitati aplicative12 Numar de ore Metode de predare

Introducere in Matlab Prezentare, utilizare
software

Modelarea geometrica a unui brat robotic

Modelarea dinamica a unui brat robotic
Conventia Denavit-Hartenberg

Proiectarea unui brat robotic medical

Studiul cinematic al bratului robotic proiectat
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Analiza bratului robotic proiectat utilizand mediul simulink

Bibliografie'® Cinematica si dinamica robotilor inteligenti. Mirela TOTH TASCAU, Editura Politehnica
Timisoara, ISBN: 973-8247-37-3, 2001;

Aparatura pentru investigatii medicale simple, Mirela TOTH-TASCAU, Dan Ioan STOIA, Editura
POLITEHNICA, ISBN 978-606-554-233-4, 2010;

Elemente de robotica, Mirela TOTH TASCAU, Mircea DREUCEAN, Editura Politehnica Timisoara,
ISBN: 9789736253645, 2008.

Documentatie matlab: http://mathworks.com

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor profesionale
si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

¢ Robotica medicala este un domeniu in expansiune, iar cunoasterea notiunilor de baza ale roboticii este esentiala. Fiind un
domeniu interdisciplinar, intelegerea modului de funtionare si de implementare a robotilor medicali ofera foarte multe
opurtunitai

10. Evaluare

10.3 Pondere din

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare™ 10.2 Metode de evaluare C
nota finala

10.4 Curs Raspuns in scris la un set Test scris cu intrebari 50%

" Cel putin un un titlu trebuie sa apartina colectivului disciplinei. De asemenea, cel putin un titlu trebuie sa se refere la o lucrare de referinta pentru discipling, lucrare de
circulatie nationala si internationala, existenta in biblioteca UPT.

2 Tipurile de activitati aplicative sunt cele precizate in nota de subsol 6. Daca disciplina contine mai multe tipuri de activitati aplicative atunci ele se trec consecutiv in
liniile tabelului de mai jos. Tipul activitatii se va inscrie intr-o linie distincta sub forma: ,Seminar:”, ,Laborator:”, ,Proiect:” si/sau ,Practica:”.

'8 Cel putin un titlu trebuie s apartina colectivului disciplinei.

“ Fisele disciplinelor trebuie sa continad procedura de evaluare a disciplinei cu precizarea criteriilor, a metodelor si a formelor de evaluare, precum si cu precizarea
ponderilor atribuite acestora in nota finala. Criteriile de evaluare trebuie sa corespunda tuturor activitatilor prevazute in planul de invatamant (curs, seminar, laborator,
proiect), precum si formelor de verificare pe parcurs (teme de casa, referate s.a.)



de intrebari

10.5 Activitati aplicative

S:

L: Rezolvarea problemelor

Prezentarea solutiei alese pentru problema

propuse utilizand mediul s o 20%
Matlab propusa si implementarea acesteia in matlab
P: Proiectarea si analiza Prezentarea solutiei constructive alese si a 30%

cinematica a unui brat robotic

modelului cinematic implementat in matlab

Pr:

Tc-R™:

10.6 Standard minim de performanta (volumul de cunostinte minim necesar pentru promovarea disciplinei si modul in care se verifica

stapanirea lui)'

. Fiecare activitate trebuie promovata cu cel putin nota minima 5

Titular de curs

Data completarii

07-05-2019

Director de departament

'® Tc-R=teme de casa - Referate

(semnatura)

Data avizarii in Consiliul Facultatii

’

17

14.09.2020

'® Pentru acest punct se recomanda consultarea “Ghidului de completare a Fisei disciplinei” de la adresa:
http://univagora.ro/m/filer_public/2012/10/21/ghid_de completare fisa disciplinei.pdf

7 Avizarea Fisei disciplinei a fost precedata de discutarea punctului de vedere al board-ului de care apartine programul de studii.

Titular activitati aplicative

Decan




