1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de nvitamant superior

Universitatea BabeBolyai, Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

de Fizia

1.3 Departamentul

Departamentului de Fizica Starii Condensate siten®kgiilor
Avansate

1.4 Domeniul de studii

Stiinte inginersgti aplicate

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studiu Fizica Tehnologia
2. Date despre discipligi

2.1 Denumirea disciplinei Biorobotica

2.2 Titularul activit atilor de curs

Conf. Dr. loan Burda

2.3 Titularul activit itilor de seminar

Conf. Dr. loan Burda

2.4 Titularul activit atilor de laborator

Conf. Dr. loan Burda

2.5 Anul de studiu | Y, | 2.6 Semestrul

VIl | 2.7 Tipul de evaluare | C | 2.8 Regimul disciplinei | S

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al actiifor didactice)

3.1 Numiir de ore pe dptimana Din care:

3.2 curs| 28 3.3seminar[1 | 3.4 laborator [ 1 |
3.5 Total ore din planul de invitamant Din care:

3.6 curs| 56 3.7 seminar| 14 | 3.8 laborator | 14
Distribu tia fondului de timp: ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografiesi notite 40
Documentare suplimentati Tn biblioteci, pe platformele electronice de specialitatg pe teren 24
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofdii si eseuri 15
Tutoriat 3
Examinari 2
Alte activit ati: -
3.9 Total ore studiu individual 84
3.10 Total ore pe semestru 140
3.11 Numirul de credite 5

4. Precondtii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competete utilizarea calculatorului la nivel de end user

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfsurare a cursului

5.2 de desfsurare a seminarului

5.3 de desfsurare a laboratorului




6. Competenele specifice acumulate

C1. Utillizarea adecvaia fundamentelor teoretice gl@ntelor inginergti aplicate.
o | C2. Utilizarea sistemelor informatice de prelucrargestiune a datelor.
@©
c
2 | C3. Asigurarea de activii suport pentru cercetare.
(&)
S
& | CA4. Utilizarea aparaturii standard de laboratoceleetare sau industriale pentru efectuarea de
£ | experimente de cercetare.
()
@
g— C5. Utilizarea pentru activiti de produde, expertiz si monitorizare a fundamentelor fizicii
8 tehnologice, a metodelgrinstrumentelor specifice.
C6. Coordonarea de structuri orgami@aale avand ca obiect de activitate proiectargaridarea
sau intrénerea de echipamente specifice.
2 CT1. Aplicarea, in contextul resp&ct legislatiei, a drepturilor de proprietate intelectudinclusiv
» | transfer tehnologic), a metodologiei de certificangroduselor, a principiilor, normelgirvalorilor
% codului de etig profesional in cadrul propriei strategii de mungguroad, eficient si responsabil.
=
@
i CT2. Identificarea rolurilosi responsabilittilor intr-o echig si aplicarea de tehnici de rglanaresi
£ | muna eficienti in cadrul echipei.
@
E‘ CT3. Identificarea oporturitilor de formare continu si valorificarea eficient a resurselorsi
3 | tehnicilor de Tnitare pentru propria dezvoltare.

7. Obiectivele disciplinei(reiegind din grila competegelor acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei
biologica.

Introducere in modelarea, simularea si realizesbatilor de inspiratie

7.2 Obiectivele specifice

implicatii.

rezolva.

Sa identifice problemele specifice generate deacte interdisiplinara. Sa
inteleaga ca rezolvarea unor probleme tehniceippinatie din biologie sau
societatea animalelor este un subiect fierbintdada recenta cu humeroa

Sa deprinda un nou mod de a privi problemele siaanmod de a le

O mai buna intelegere o sistemelor biologice caduphnologic.

8. Continuturi

8.1 Curs Metode de predare Observéi
Control de inpiratie bilogica Prezentare 2h
Arhitectura controlului, Controlul locomotiei Prezentare 2h
Invatarea, Imitarea Prezentare 2h
Optimizarea de inpiratie biologica Prezentare 2h
Auto-organizare, divizarea sarcinilor Prezentare 2h
Modele si masurarea miscarii animalelor Prezentare 2h
Sensori retea , comportament colectiv Prezentare 2h
Sensori biomimetici Prezentare 2h
Acuatori pentru locomotie, manipulare, si expresie Prezentare 2h
Suport tehnologic pentru om (dispozitive de pratezmuchi artificiali) Prezentare 2h
Proiectare modulara, algoritmi de reconfigurare Prezentare 2h
Realiate virtuala - biorobotica Prezentare 2h




Interfete HCI

Prezentare

2h

Interfete BCI

Prezentare

2h
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8.2 Seminar Metode de predare Observéi
Exemple control de inspiratie biologica Prezentare 1h
Controlul locomotiei Prezentare 1h
Exemple de Invatarea, Imitarea Prezentare 1h
Exemple de optimizare de inpiratie biologica Prezentare 1h
Divizarea sarcinilor Prezentare 1h
Masurarea miscarii animalelor Prezentare 1h
Sensori retea Prezentare 1h
Sensori biomimetici Prezentare 1h
Acuatori pentru locomotie, manipulare, si exprébie Prezentare 1h
Acuatori pentru locomotie, manipulare, si expréHje Prezentare 1h
Suport tehnologic pentru om (dispozitive de pratezmuchi artificiali) Prezentare 1h
Realiate virtuala - biorobotica Prezentare 1h
Exemple de interfete HCI (1) Prezentare 1h
Exemple de interfete HCI (II) Prezentare 1h

Bibliografie

0 Ming Xie (2003).Fundamentals of Robotics: Linking Perception to Action (Machine Perception and Artificial
Intelligence, vol. 54, World Scientific Publishing Company, IS®81-238-313-1.
0 Geoffrey Taylor, Lindsay Kleeman (2008jsual Perception and Robotic Manipulation, Springer vol. 26,

ISBN-10 3-540-33454-8

o0 Stefan Florczyk (2005Robot Vision. Video-based Indoor Exploration with Autonomous and Mobile Robots,
WILEY-VCH Verlag GmbH & Co. KGaA, Weinheim, ISBN 827-40544-5

0 Cynthia L. Breazeal (2002pesigning Sociable Robots, Massachusetts Institute of Technology, ISBN 0-26

02510-8
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York, ISBN-10 3-540-26072-2

8.3 Laborator Metode de predare Observéii
Modelare control de inspiratie biologica Lucrare practig 1h
Simulare Controlul locomotiei Lucrare practig 1h
Studiu de caz - imitarea Lucrare practig 1h
Studiu de caz - optimizare de inpiratie biologica Lucrare practig 1h
Studiu de caz - divizarea sarcinilor Lucrare practig 1h
Metode de Masurarea miscarii animalelor Lucrare practig 1h
Sensori retea Lucrare practig 1h
Sensori biomimetici Lucrare practig 1h
Acuatori pentru locomotie, manipulare, si exprébie Lucrare practig 1h
Acuatori pentru locomotie, manipulare, si expréHje Lucrare practig 1h
Suport tehnologic pentru om (dispozitive de pratezmuchi artificiali) Lucrare practig 1h




Realiate virtuala - biorobotica Lucrare practig 1h
Exemple de interfete HCI (1) Lucrare practig 1h
Exemple de interfete HCI (I1) Lucrare practig 1h
Bibliografie

0 Ming Xie (2003).Fundamentals of Robotics: Linking Perception to Action (Machine Perception and Artificial
Intelligence, vol. 54, World Scientific Publishing Company, IS®81-238-313-1.

0 Geoffrey Taylor, Lindsay Kleeman (2008jsual Perception and Robotic Manipulation, Springer vol. 26,
ISBN-10 3-540-33454-8

o Stefan Florczyk (2005R0obot Vision. Video-based Indoor Exploration with Autonomous and Mobile Robots,
WILEY-VCH Verlag GmbH & Co. KGaA, Weinheim, ISBN 827-40544-5

0 Cynthia L. Breazeal (2002pesigning Sociable Robots, Massachusetts Institute of Technology, ISBN 0-26
02510-8

0 Tetsuya Hoya (2005Artificial Mind System. Kernel Memory Approach, Springer Berlin Heidelberg New

York, ISBN-10 3-540-26072-2

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu a steptarile reprezentantilor comunit itii epistemice, asocitiilor
profesionalesi angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Continutul disciplinei este in concord@ncu ceea ce se studiain alte centre universitare di@ar
(Universitatea Bucuresti, Universitatea Alexandoard Cuza lasi}i striinatate (Cornell University SUA
Massachusetts Institute of Technology, SUA). Pemilaptarea la cetiele impuse de pia de mung,
continutul disciplinei a fost armonizat cu cegte impuse de specificul Td@mantului preuniversitar, &
institutelor de cercetarg al mediului de afaceri.

|

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 metode de evaluare 0B Pondere din nota
finala
10.4 Curs Facultativ Colocviu 60%
10.5 Seminar Prezema obligatorie 75% Activitate la seminar, intrepi | 10%
test
10.6 Laborator | Prezema obligatorie 90% Activitate la laborator, 30%

Tntrekiri test

Studentul nu poate participa la
examen daca nu are nota minima
(5) la activitatea de seminar,
respectiv la activitatea de
laborator.

10.7 Standard minim de performarta

o Cunaostinte de baza despre biorobotica, sistenmespicate, biomimetism

o0 Realizarea unui proiect / unei activitati in echgpaentificarea rolurilor profesionale specifice.

o Elaborarea unei lucrari de specialitate sau a tiicte licenta respectand obiectivele, termenele
propuse si normele de etica profesionala.

Semratura titular curs Semitura titular seminar Senditura titular laborator

Data compleirii Data avizrii Tn departament Semitura director de departament




