UNIVERSITATEA BABES-BOLYAI

BABES-BOLYAL TUDOMANYEGYETEN
BABES-BOLYAI UNIVERSITAT
BABES-BOLYAL UNIVERSITY

TRADITIO ET EXCELLENTIA

Fisa disciplinei

Departamentul de Fizica al Liniei Maghiare

Fizika Intézet — Magyar Tagozat
Fachbereich Physik — Ungarischsprachige Studienrichtung
Physics Department — Hungarian Line of Study

Q Cluj-Napoca, str. M. Kogalniceanu 1

] https://atom.ubbclu.roffizika

Robofizicd

An universitar: 2024/2025

1. Date despre program

0264.405300/ 5176
@ secretariat phys@ubbcluj.ro

BBTE
FIZIKA

1.1. Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA BABES-BOLYAI

1.2. Facultatea

FACULTATEA DE FIZICA

1.3. Departamentul

DEPARTAMENTUL DE FIZICA AL LINIEI MAGHIARE

1.4. Domeniul de studii

Fizica informatica

1.5. Ciclul de studii

Licenta

1.6. Programul de studii / Calificarea

Fizica

1.7. Forma de Invatamant

Invatamant cu frecventa

2. Date despre disciplina

2.1. Robofizika Codul FLM5511

Denumirea | Robofizica disciplinei

disciplinei Robophysics

2.2. Titularul activitatilor de curs lect. dr. Sdndor Bulcsu

2.3. Titularul activitatilor de seminar lect. dr. Sdndor Bulcsu

2.4. Titularul activitatilor de laborator lect. dr. Sdndor Bulcsu

2.5.Anulde | 3 2.6. 5 2.7. Tipul C 2.8. DS

studiu Semestrul de evaluare Regimul
disciplinei

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

3.1. Numar de 4.0 din care:

ore pe

saptamana

3.2. curs 2 3.3. seminar 1 3.4.laborator | 1.0

3.5. Total ore din planul de Invatamant 48.0 din care:

3.6. curs | 24 | 3.7. seminar 12 3.8. laborator 12.0

Distributia fondului de timp pentru studiul individual (SI) si activitati de autoinstruire (Al): ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14

Documentare suplimentara in bibliotec3, pe platformele electronice de specialitate si pe teren | 2

Pregdtire seminare/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28

Tutoriat (consiliere profesionala) 0

Examinari 0

Alte activitati: 0

3.9. Total ore studiu individual (SI) si activitdti de autoinstruire (Al) 52.0

3.10. Total ore pe semestru 100

3.11. Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum

« Participarea la cursuri/seminarii de algebra si

analiza.

e Participarea la cursuri/seminarii/laboratoare de




mecanica.

e Participarea la cursuri/seminarii de introducere in
programare.

e Participarea la cursuri/seminarii de metode
numerice si simulari in fizica.

e Participarea la cursuri/laboratoare de sisteme
dinamice (recomandat).

4.2. de competente

Cunostinte despre operatii cu matrici, metode de
rezolvare a ecuatiilor diferentiale, abilitati de
programare (C, Python).

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

sala de curs, tabl3, creta colorata sau markere,
echipament experimental demonstrativ, proiector,
ecran

5.2. de desfasurare a seminarului

sala de calculatoare, tabla, creta colorata sau markere,
echipamente experimentale demonstrative, proiector,
ecran

5.3. de desfasurare a laboratorului

laborator de robofizica, roboti pentru experimente
(robot Lego Mindstorms, robot Polulu Romi, brat robot
PincherX150 etc.)

6. Competentele specifice acumulate

6.1. Competente profesionale/esentiale

C1. Identificarea si utilizarea corecta a legilor si
principiilor fizicii.

C2. Utilizarea pachetelor software de analiza si
procesare a datelor si a sistemelor informatice.

C3. Rezolvarea problemelor de fizica in conditii date,
folosind metode numerice si statistice.

C4. Aplicarea cunostintelor fizice in sarcini din
domenii Inrudite, cum ar fi experimentele realizate cu
echipamente de laborator obisnuite.

C5. Analiza si comunicarea informatiilor educationale,
stiintifice si de popularizare 1n fizica. Dezvoltarea si
utilizarea software-urilor si a instrumentelor virtuale
pentru rezolvarea problemelor de fizica.

C6. Abordarea interdisciplinara a problemelor fizice.

6.2. Competente transversale

CT1. Indeplinirea eficienti si responsabild a sarcinilor
profesionale, respectand reglementdrile deontologice.

CT2. Participarea eficientd la munca in echipa in
diferite roluri. Identificarea rolurilor si
responsabilitatilor profesionale in cadrul echipei de
munca, aplicarea tehnicilor de comunicare eficiente si
participarea activa in echipa in diferite roluri.

CT3. Utilizarea eficienta a informatiilor, surselor de
comunicare si formarilor profesionale atat in limba
maternad, cat si in limbi strdine. Identificarea
oportunitatilor de continuare a studiilor, utilizarea
resurselor si a tehnicilor de invatare pentru avansarea
profesionala.

7. Obiectivele disciplinei

7.1. Obiectivul general al disciplinei

Introducerea studentilor in domeniul de frontiera
dintre robotica si fizica prin cunoasterea problemelor




si metodelor specifice utilizate in robotica, a
problemelor si metodelor din robofizica, precum si
prin familiarizarea cu domeniile active de cercetare.

7.2. Obiectivele specifice

autosortanti

calculator

Studentii sa fie capabili sa:

e descrie matematic miscarea si controlul miscarii
robotilor simpli

e abordeze matematic miscarea robotilor

e analizeze miscarea robotilor folosind simulari pe

e programeze roboti simpli si sd implementeze
forme de miscare.

8. Continuturi

8.1. Curs

Metode de predare

Observatii

e Discutia despre problemele de
organizare, prezentarea
obiectivelor si a bibliografiei

e Introducere in robofizica,
trecere 1n revista istorica

e Reprezentarea pozitiei si
directiei in robotica

o Pozitie si directie variabile in
timp

e Traiectorii, dinamica corpurilor
in miscare

e (Cinematica robotilor mobili cu
roti

e (Cinematica bratelor de robot

Cinematica robotilor care merg

pe picioare

Controlul robotilor

Teoria sistemelor dinamice

Roboti ca sisteme dinamice

Roboti auto-organizatori

Domenii de cercetare active in

robofizica

e Viziune artificiald si procesarea
imaginilor

Prezentare frontald, intrebari test
de tip quiz.

* Pe Intrebarile de tip quiz se pot
obtine puncte suplimentare.

Bibliografie

o Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer
o Jefferey Aguilar et al.: A review on locomotion robophysics, 2016 Reports on Progress in Physics, 79(11),

110001.

Jorge Angeles: Fundamentals of Robotic Mechanical Systems, 2014, Springer

Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Guiseppe Oriolo: Robotics, 2010, Springer
Mester Gyula: Robotika, 2011, Typotex

e Steven H. Strogatz: Nonlinear Dynamics and Chaos, 2015, Presus Books

8.2. Seminar

Metode de predare

Observatii

1-2 Revizuirea fundamentelor
matematice necesare; sarcini legate
de reprezentarea pozitiei si
directiei

3-5 Sarcini legate de determinarea

- rezolvarea problemelor cu metode
analitice si numerice, lucru
individual si de grup, discutie
dirijata

e Pe parcursul semestrului,
studentii vor primi fise de lucru pe
care trebuie sa le pregateasca pana
la urmatoarea intalnire (cu termen
de predare de o sdptdmana sau




pozitiei si directiei in functie de
timp; sarcini legate de traiectorii si
dinamica corpurilor in miscare

6-8 Sarcini legate de cinematica
robotilor mobili pe roti, bratelor
robotice, robotilor care merg pe
picioare; sarcini legate de controlul
robotilor

9-11 Sarcini legate de roboti mobili
pe roti ca sisteme dinamice; sarcini
legate de roboti autorganizati
12-14 Sarcini legate de modele
simple de robofizica.

douad); media notelor obtinute va
constitui 30% din nota finala.

e Continutul seminariilor si al
practicii va fi discutat in cadrul
unor activitati comune.

Bibliografie

Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer

Jorge Angeles: Fundamentals of Robotic Mechanical Systems, 2014, Springer

Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani, Guiseppe Oriolo: Robotics, 2010, Springer

8.3. Laborator

Metode de predare

Observatii

1-2 Prezentarea software-urilor de
simulare a robotilor, fundamentele
limbajului de programare Julia,
utilizarea Pluto notebook

3-5 Reprezentarea pozitiilor si
directiilor, transformari de
coordonate in simulari pe
computer, utilizarea pachetului
RigidBodyDynamics.jl

6-8 Simularea miscarilor pe
computer, utilizarea pachetului
RigidBodyDynamics.jl

9-11 Controlul clasic si
autorganizat al robotilor cu roti,
experimente cu roboti

12-14 Controlul clasic si
autorganizat al bratelor robotice,
experimente cu roboti

- simulare pe calculator si activitati
experimentale cu roboti

- lucru individual si de grup in
grupuri mici de 2-3 persoane,
discutie dirijata

¢ Continutul seminariilor si al
practicii va fi discutat in cadrul
unor activitati comune.

Bibliografie

o Peter Corke: Robotics, vision and Control, 2017, Springer

e Introduction to Computational Thinking (Online course), MIT, https://computationalthinking.mit.edu/
e Hands on physical principles of living systems (Online course), GaTech, http://hoppols.gatech.edu/

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptdrile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatori reprezentativi din domeniu

La stabilirea obiectivelor cursului, la planificarea continutului acestuia si la stabilirea conditiilor de realizare a
unui rezultat reusit, s-au avut in vedere planurile de Invatamant si materialele didactice ale universitatilor din
apropierea geografica a Invatamantului scolar si a Universitatii Babes-Bolyai, precum: Universitatea Tehnica din
Cluj-Napoca, Universitatea Tehnica din Budapesta, Universitatea Politehnica din Bucuresti, Universitatea din
Szeged, ETH Ziirich, precum si cerintele pietei muncii ale institutiilor de cercetare si ale diferitelor companii
private sau corporatii (BOSCH, Emerson).



https://computationalthinking.mit.edu/
http://hoppols.gatech.edu/

10. Evaluare

Tip activitate 10.1. Criterii de evaluare / 10.2. Metode de evaluare /
10.3. Pondere din nota finala
10.4. Curs Cunoasterea si Intelegerea materialului de curs /

examen din Intrebari teoretice si exercitii (poate fi
inlocuit cu punctele obtinute din intrebarile de tip
quiz) / 30%.

10.5. Seminar Rezolvarea corecta a fiselor de lucru / punctajul
conform criteriilor fiselor de lucru / 30%.

10.6. Laborator Pregatirea proiectului / prezentarea proiectului / 40%.

10.7. Standard minim de performanta

Prezenta:

e participarea la seminarii si lucrari de laborator este obligatorie (sunt permise cel mult 3 absente nemotivate)
Pentru obtinerea notei minime de trecere:

« la examen, trebuie obtinuta nota 5 la intrebarile teoretice (poate fi inlocuitd cu punctele acumulate la
intrebarile de tip quiz)

« trebuie Indeplinita activitatea de proiect (realizarea si prezentarea proiectului, obtinerea notei minime de 5)
« trebuie Indeplinite cel putin 50% din fisele de lucru.

Titular curs Titular seminar Titular laborator
lect. dr. SAndor Bulcsu lect. dr. SAndor Bulcsu lect. dr. SAndor Bulcsu
Data completarii Data avizdrii in departament Director departament

2024-05-10 2024-06-10 conf. dr. Jarai-Szabd Ferenc




