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Misiunea programului de studii:

Absolventii programului dobandesc competente si abilitati in analiza, proiectarea, dezvoltarea, implementarea si intretinerea sistemelor robotice pentru cele mai diverse domenii.

Aria de cunostinte actualizata, specifica programului de ingineri ciclul master, domeniul Mecatronica & Robotica, specializarea Sisteme robotice cu inteligenta artificiala cuprinde urmatoarele
componente:

Obiectivele programului de studii:
Obiectivele programului vizeaza dobandirea competente si abilitati in analiza, proiectarea, dezvoltarea, implementarea si intretinerea sistemelor robotice pentru cele mai diverse domenii.
Rezultatele programului se concretizeaza in:

Compententele programului de studii:

Competente profesionale:

CP1 - aduna informatii tehnice

CP2 - defineste cerinte tehnice

CP3 - seteaza roboti industriali pentru industria automobilelor
CP4 - proiecteaza componente de automatizare

CP5 - dezvolta software cu sursa deschisa

CP6 - interpreteaza desene tehnice

CP7 - utilizeaza software de desen tehnic

CP8 - utilizeaza software CAD

CP9 - proiecteaza prototipuri

CP10 - pregateste prototipuri pentru productie

CP11 - simuleaza modele mecatronice

CP12 - testeaza unitati mecatronice

CP13 - analizeaza datele testelor

CP14 - elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor mecatronice
CP15 - executa calcule matematice analitice

CP16 - gestioneaza proiecte de inginerie

CP17 - interpreteaza cerinte tehnice

CP18 - dezvolta un sistem de vizualizare computerizata
CP19 - asambleaza roboti

CP20 - asigura intretinerea echipamentelor robotice

Competente transversale:

CT1 - gandeste analitic

CT2 - aplica cunostinte stiintifice, tehnologice si ingineresti

CT3 - utilizeaza cu precizie echipamente, instrumente sau echipamente tehnologice
CT4 - solutioneaza probleme

CT5 - lucreaza in echipe

CT6 - isi asuma responsabilitatea
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Rezultatele invatarii specifice programului de studii:

Cunostinte

Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

C1. Defineste, identificd si relateaza particularitatile robotilor paraleli, pe baza
analizei si sintezei conceptelor specifice.

C2. Defineste si indica functiile complexe utilizate pentru construirea pieselor si a
sistemelor mecanice, precum si pentru simularea functionarii acestora in programul
ProEngineer — Creo, si poate relata particularitatile aplicarii lor in proiectarea
asistata de calculator.

C3. Defineste principiile avansate ale inteligentei artificiale si ale retelelor
neuronale si indica impactul acestora asupra fabricatiei robotizate.

C4. Descrie si relateazd arhitectura si functionarea algoritmilor de fnvétare
automata, precum si a modelelor de retele neuronale utilizate in mecatronica si
robotica.

C5. Identifica si recunoaste legéturile dintre tehnologiile de inteligenta artificiald g
retele neuronale si procesele de fabricatie digitalizatd si automatizare industriala.
C6. Defineste principiile avansate ale informaticii industriale si indica rolul acesteia
n automatizarea proceselor de fabricatie.

C7. Descrie arhitectura si functionalitatea sistemelor robotizate inteligente,
mentionand componentele hardware si software.

C8. Defineste si relateaza modalitatile prin care viitorii specialisti in mecatronica si
robotica se pot integra rapid in mediul economic competitiv, indicand imbinarea
cunostintelor teoretice cu cele practice si aplicarea acestora in proiectare
constructiva, fabricatie, testare si certificare de produs.

C9. Recunoaste si descrie principiile de organizare a unei activitati ingineresti si
interpreteaza complexitatea fenomenologica a proceselor tehnologice.

C10. Defineste si relateazé conceptele fundamentale privind analiza si simularea
unor modele de element finit.

C11. Identifica si descrie etapele de construire a modelelor de element finit in Ansysg
indicand modul de

C12. Defineste principiile si tehnologiile de prototipare rapida utilizate in industria si
in fabricatia robotizatd, mentionand procesele de fabricatie aditiva (imprimare 3D) si
tehnologiile complementare de prototipare.

C13. Descrie si relateaza caracteristicile materialelor utilizate in prototiparea rapida
si indica impactul acestora asupra performantei produsului final.

C14. Identificd si descrie functionarea diferitelor circuite de comanda utilizate in
sistemele mecatronice si robotice, defineste principile de functionare, indica
domeniile de utilizare si relateazé circuitele de interfatare, precum si tehnicile
fundamentale de procesare numerica a semnalelor aferente senzorilor si sistemelor
senzoriale din cadrul sistemelor robotizate.

C15. Defineste concepte avansate privind experimentarea si testarea robotilor,
indicand etapele de proiectare si realizare a experimentelor, precum si metodele de
prelucrare si interpretare a datelor obtinute.

C16.Defineste principiile fundamentale ale eticii academice si profesionale.

C17. Identifica si recunoaste formele de incélcare a integritatii academice, inclusi
plagiatul, falsificarea si frauda.

C18. Defineste si relateaza posibilitatile de utilizare a robotilor Tn aplicatii industriale
si in domeniul serviciilor.

C19. Identifica si descrie competentele de programare a robotilor pentru operatii dg
manipulare, sudare si tdiere cu plasma, mentiondnd domeniile de aplicare si
specificul acestora.
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A1. Capacitatea de a aplica , interpreta si rezolva sarcini complexe de
analiza si sinteza a robotilor de constructie speciala

A2. Aplica si dezvoltd metode avansate pentru a construi si produce piese
in programe specializate

A3. Foloseste si interpreteaza instrumente software pentru a simula
functionarea sistemelor mecanice avansate si pentru a rezolva probleme
de proiectare si optimizare

A4. Aplicad metode de antrenare si optimizare a retelelor neuronale pentru
a rezolva sarcini complexe de recunoastere a tiparelor si luare a deciziilor
in sisteme robotizate

A5. Dezvolta si construieste modele de inteligenta artificiald pentru a
conduce procese de automatizare si control in fabricatia asistata de
calculator.

AB. Aplica si dezvolta solutii de automatizare bazate pe informatica
industriald pentru a rezolva probleme de optimizare a proceselor de
fabricatie.

A7. Programeaza si modifica functionalitatile robotilor industriali pentru
executia de sarcini specifice , demonstrand optimizarea performantelor
acestora.

A8. Aplicid competente de baza in domeniul mecatronicii si al disciplinelor
conexe.

A9. Interpreteaza, analizeaza si rezolva creativ probleme pe baza
informatiilor disponibile

A10. Determina si ilustreaza punctele critice ale unui proces de productie ,
construind solutii corespunzatoare

A11. Dezvolta si argumenteaza opinii prin analizd comparativa
sinteza, restructurand mesajul in mod logic

A12. Aplica si interpreteazd metoda elementului finit pentru a determina si
rezolva analize ale unor modele liniare si neliniare , demonstrand
capacitatea de a construi si modifica solutii complexe

A13. Aplica metode de proiectare asistata de calculator (CAD) pentru a
construi si produce modele 3D destinate prototiparii rapide

A14. Foloseste si opereaza echipamente si tehnologii specifice , precum
imprimante 3D.
A15. Aplica si foloseste tehnici de masurare , achizitie si prelucrare
numerica a semnalelor provenite de la senzorii si sistemele senzoriale
specifice sistemelor robotizate

A16. Analizeaza si interpreteaza datele generate de senzori si sisteme
pentru a dezvolta solutii de monitorizare si optimizare a proceselor
industriale.

A17. Aplica notiuni teoretice privind experimentarea robotilor si foloseste
concepte de bazé pentru realizarea experimentelor si interpretarea
rezultatelor.

A18. Proiecteaza, construieste si dezvolta teste si experimente specifice
cu roboti demonstrand capacitatea de implementare practica

A19. Aplica standardele de citare corecta a surselor in redactarea
lucrérilor academice

A20. Dezvolta si produce documente academice si tehnice respectand
normele de integritate si etica

, critica si

.|RA2.

.|RA3.

.|RA10.

.|RA14.

RA1. Demonstreaza preocupare pentru perfectionarea profesionald prin

.| utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate in cadrul

activitatilor stiintifice.

Decide si selecteazd modalitati eficiente de indeplinire a sarcinilor
profesionale, prin identificarea obiectivelor, resurselor disponibile, conditiilor de
finalizare, etapelor de lucru, timpului necesar si termenelor de realizare.
Demonstreaza respect fata de principiile etice si reglementérile priving
utilizarea inteligentei artificiale Tn industria robotica.

RA4. Selecteaza si demonstreazé modalitati de adaptare la noile tendinte ir

.|inteligenta artificiald, mentinand un proces continuu de invatare si inovare.

RAS5. Demonstreaza responsabilitate in utilizarea si elaborarea strategiilor dg
optimizare si mentenantd a sistemelor robotizate implementate in medii
industriale.

RA6. Decide si selecteazad modalitati eficiente de colaborare in echipe
multidisciplinare pentru proiectarea si integrarea solutilor de robotica
inteligenta.

RA7. Demonstreaza preocupare pentru perfectionarea profesionald prin
utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate in cadrul
activitatilor stiintifice.

RA8. Decide, selecteaza si interpreteazd modalitéti eficiente de indeplinire g
sarcinilor profesionale, prin identificarea obiectivelor, a resurselor disponibile, a
conditiilor de finalizare, a etapelor de lucru, a timpului necesar si a termenelor

.|de realizare.

RA9. Demonstreaza preocupare pentru perfectionarea profesionald prin

.|utilizarea géandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate care

reflectd implicarea in activitati stiintifice.

Demonstreaza responsabilitate in realizarea eficienta si sustenabila g
prototipurilor, prin utilizarea adecvata a resurselor disponibile.

RA11.  Elaboreazd si demonstreazd o abordare inovativd in utilizarea
tehnologiilor de prototipare pentru optimizarea proceselor de fabricatie.

RA12. Utilizeaza si aplica tehnici de méasurare, achizitie si prelucrare numeric

.|a semnalelor provenite de la senzorii si sistemele senzoriale din cadrul

sistemelor robotizate, demonstrand responsabilitate in implementarea acestora.
RA13. Demonstreazé preocupare pentru perfectionarea profesionald prin
utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate care
reflectd implicarea in activitati stiintifice.

Utilizeazd in mod responsabil normele de eticd academica in toate
activitatile educationale si profesionale.

RA15. Demonstreazad onestitate si responsabilitate in elaborarea lucrérilor|
academice si a proiectelor tehnice.

RA16. Demonstreaza capacitatea de a fndeplini sarcini profesionale prin|
identificarea si interpretarea obiectivelor de realizat, prin utilizarea eficientd a
resurselor disponibile, prin elaborarea etapelor si conditiilor de finalizare,
precum si prin deciderea si selectarea timpului si termenelor corespunzatoare

.|de realizare.

RA17. Demonstreazé preocupare pentru perfectionarea profesionald prin

.|utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate ca

expresie a implicarii




C20. Defineste si relateaza posibilitétile oferite de utilizarea robotilor mobili ghidati
automat si mentioneaza metodele algoritmice de construire a unui vehicul ghidat
automat.

C21. Defineste si relateaza concepte fundamentale privind robotii de prestari
servicii, mentionand domeniile lor de aplicare.

C22. Defineste modalitatile de integrare rapida a specialistilor in robotica n mediul
economic concurential, indicand imbinarea cunostintelor teoretice cu cele practice si
mentionand aplicarea acestora in procesele de proiectare constructiva si

tehnologica, fabricatie, testare si certificare de produs.

A21. Determina si sa selecteaza tipul de robot potrivit in functie de
aplicatie, ilustrand criteriile tehnice si functionale relevante
A22. Programeaza si s& opereaza un robot industrial pentru realizarea de

operatii de manipulare, sudare si taiere cu plasma pe o traiectorie impusa ,

demonstrand capacitatea de a aplica si rezolva sarcini complexe de
control.

A23. Determina si clasificd cerintele si limitarile hardware ale unui robot
mobil destinat navigarii automate intr -un spatiu nestructurat
A24. Selecteaza, aplica si demonstreaza algoritmi adecvati pentru gasirea
unei traiectorii intre pozitia curenta si pozitia tintda , precum si metode de
identificare si rezolvare a obstacolelor din spatiul de lucru

A25. Aplica si interpreteaza metode de analiza a constructiei si functlonarll
robotilor de prestéri servicii, demonstrand capacitatea de a rezolva situatii
complexe.

A26. Cerceteaza, interpreteaza si aplica metode de baza din domeniul
cercetarii stiintifice

A27. Analizeaza si rezolva o tema daté prin formularea de solutii adecvate
si prin ilustrarea aplicabilitatii acestora

A28. Elaboreaza, organizeaza si construieste un proiect complet, cu parte
teoretica si experimentald , finscris in aria domeniului de master
Mecatronica si Robotica.

.|RA18.

.|RA20.

Demonstreaza preocupare pentru perfectionarea profesionala prin
utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate care
atesta implicarea in activitati stiintifice.

RA19. Demonstreazd preocupare pentru perfectionarea profesionala prin
utilizarea gandirii critice si prin elaborarea de articole de specialitate care
reflectd implicarea in activitati stiintifice.

Decide si selecteaza modalitéti eficiente de indeplinire a sarcinilor
profesionale, prin interpretarea obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
a conditiilor de finalizare, a etapelor de lucru, a timpului si termenelor aferente.

Rezultatele complementare ale invatarii:

Cunostinte

Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

CC1. Are cunostintele si intelegerea criticd necesare privind formarea si dezvoltarea
echipelor de proiect, precum si cele privind specificul proceselor de comunicare in
cadrul proiectelor.

CC1. Recunoaste principalele componente hardware ale unui sistem digital

CC2. Cunoaste aplicatii de editare text, imagine, video etc.

CC4. Distinge Tn limba engleza standardele si normele lingvistice si terminologia
specifica diferitelor contexte profesionale.

AC1. Dezvolta abilitéti avansate de comunicare si raportare in cadrul
proiectelor si de formare a echipelor de proiect.

AC2. Utilizeaza corect echipamentele digitale (PC, tabletd, imprimanta
etc.)

AC3. Redacteaza, editeaza si salveaza continut digital adaptat scopului.
ACA4. Aplica standardele si normele din limba respective.

RAC1. Respecta normele de utilizare si intretinere a echipamentelor digitale.
RAC2. Lucreaza autonom in realizarea de materiale digitale cu respectarea
eticii

RAC3. Demonstreazé capacitatea de a realiza lucrari de analiza si diagnoza
referitoare la functionarea organizatiei in ansamblu sau pe subdiviziuni.

RAC4. Foloseste autonom terminologia specificd din diferitele contexte
profesionale in limba engleza si identifica terminologia adecvata care trebuie
utilizata.

Finalitati:

Absolventii programului de studii universitare de masterat vor accesa urmatoarele ocupatii posibile conform Clasificarii Ocupatiilor din Romania ISCO-08:

2144.1.11 - inginer mecatronica/inginera mecatronica
2144.1.6 - inginer echipamente/inginera echipamente

For Internal Use - Internal




Universitatea Politehnica Timisoara
Facultatea de Mecanica

Domeniul de licenta:
Programul de studii univ. de masterat profesional:

Forma de invatamant:
Durata studiilor:

Domeniul fundamental (DFI):
Ramura de stiinta (RSI):
Domeniul de studii universitare de masterat (DSU_M):

Mecatronica si robotica
SISTEME ROBOTICE CU INTELIGENTA ARTIFICIALA

IF - Invatamant cu frecventa
2 ani

STIINTE INGINERESTI
Inginerie mecanica, mecatronica, inginerie industriald si management
Mecatronica si robotica

Universitatea
Politehnica

Timisoara

Cod DFI | Cod RSI DgﬁdM ciclul | clc2c3 [ ala2
20 70 10 [ 443 | 26
PLAN DE INVATAMANT
Pentru seria de studenti 2026-2028
ANUL | (2026-2027)
SEMESTRUL 1 SEMESTRUL 2
] Roboti de constructie avansata Analiza structurala FEM in robotica
M443260181 | 5 [ E [ 28 [ o [ o [ 28 ] [ os [ 69 | ma43260251 [ 5 [ € [ 28] o [ 4] 14 ] o [ os [ 6o
) Modelare Simulare 3D Principii robotizate de printare 3D
M443260152 | 5 | E | 28 | 0 | o | 28 | [os [ 60 | maas2602s2 | 5 | € | 14 | o | 14 | 28 | o | ps | 69
5 Programare pentru inteligenta artificiala in robotica Senzori pentru aplicatii robotice
M443260183 | 5 [ E [ 28 [ o [ 28 [ o ] [ os [ 69 | ma43260253 [ 4 [ € [ 28] o [ 28] o] o [ os [ 44
. Optional 1. Programarea robotilor industriali/ Programare 10T in robotica Optional 2. Experimentarea robotilor industriali/Simularea sistemelor robotice
M44326.01.54j | 5 | E | 28 | 0o | o | 28 | [ os [ 60 | mas3260254i | 4 | € | 28 | o | 14 | o | o ] os | 58
5 Practica profesionala 1 Etica si integritate academica
M4432601.85 | 10 [ ¢ [ o [ o [ o [ o [140 ] os [ 110 ma432602c5 | 2 [ o [ 14 ] 7 ] o] o] o Joc] 20
6 Practica profesionala 2
[T T [ T T T T 17 vazs250255 | 10 ] ] o [ o] o ] o [ ] os [0
7
| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1
8
I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
9
| 1 1 T [ | 1 | 1 1 T [ | 1
10 disciplina facultativa disciplina facultativa
Ma232601104 [ 2 | E | | [ | [ 1 M443.26.02.10-j | | [ | [ | [ 1
VAi: 224 VPI: 386 [VAi: 231 VPI: 379
'::'" VA (VAi+VAD): 364 VCA (VA+VPI): 750 (VA (VAi+VAp): 371 VCA (VA+VPI): 750
’ credite: 30 evaludri: 4E,0V,1C|credite: 30 evaludri: 4E,0V,1C
VAi: 16,0 VPI: 27,6(VAi: 16,5 VPI: 27,1
‘:;:'t{ VA (VAi+VAp): 26,0 VCA (VA+VPI): 53,6[VA (VAi+VAp): 26,5 VCA (VA+VPI): 53,6
din care: 80 [ 00 | 20 [ 60 [ 100 (.1 p, VAp)|din care: 80 [ 05 | 50 [ 30 [ 100 (5.1, p, VAp)
Observatii:
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Pentru seria de studenti 2026-2028
ANUL Il (2027-2028)

SEMESTRUL 3 SEMESTRUL 4
] Planificarea miscarii robotjlor mobili Practica de specialitate
M443260381 | 5 [ E [ 286 [ o [ 28] o [ o [ os | 69 | ma43260451 [ 15[ c | o] o] o] o [1e] ps |70
) Aplicatii ale sistemelor robotizate Elaborarea lucrarii de disertatie
M443.260352 | 5 | E J 28 ] o [ 28] o [ o [ os [ 69 | Ma43260452 [ 15 ] ¢ [ o[ o] o Jee] o Jos [ire
Optional 3. Aplicatii ale inteligentei artificiale in robotica / Programare E de disertati
3 avansata in robotica RETIEN o @R
M443260353-j | 5 | E [ 14 [ o | 28 [ 14 ] o [ ps [ 6o | M43260483 | 10 ] E [ o] o[ o o] o Jos]
. Optional 4. Roboti de prestari de servicii/Roboti casnici
vazs2505ei | 5 | £ [ » ] o [ ] o] o Jos e [T T [ T T T T 17
5 Practica profesionala 3
M43.260385 | 10 | ¢ | o [ o] o o |10]os]o | 1 1 1 [ | 1
6
I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
7
| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1
8
I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
9
| 1 1 T [ | 1 | 1 1 T [ | 1
10 disciplina facultativa disciplina facultativa
M443.26.03.10-j | | [ | [ | | | M443.26.04.10-j | | [ | [ | | |
VAi: 224 VPI: 386 [VAi: 196 VPI: 358
':::T"’ VA (VAi+VAD): 364 VCA (VA+VPI): 750 (VA (VAi+VAp): 392 VCA (VA+VPI): 750
’ credite: 30 evaludri: 4E,0V,1C|credite: 30+10* evaludri: 1E,0V,2C
VAi: 16,0 VPI: 27,6(VAi: 14,0 VPI: 25,6
‘:;:'t{ VA (VAi+VAp): 26,0 VCA (VA+VPI): 53,6[VA (VAi+VAp): 28,0 VCA (VA+VPI): 53,6
din care: 70 [ 00 | 80 [ 10 [ 100 (e 5,1, p, VAp)|din care: 00 [ 00 [ 00 [ 140] 140 [(c,s. 1, p, VAp)

* Credite suplimentare alocate Examenului de diseratie

Observatii:

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



DISCIPLINE OPTIONALE
Pentru seria de studenti 2026-2028
ANUL | (2026-2027)

SEMESTRUL 1 SEMESTRUL 2
o1 Optional 1. Programarea robotilor industriali Optional 2. Experimentarea robotilor industriali
M44326.01.54-01 | 5 | E [ 28 [ o [ o [ 28] o [ os [ 69 | Ma4326025401 [ 4 [ E [ 28 [ o [ 14 ] o ] [ os [ s
02 Optional 1. Interfata om - masina Optional 2. Simularea sistemelor robotice
M443.260154-02 | 5 [ E [ 286 [ o [ o [ 28] o Jos [ 69 | Mad326025402 [ 4 [ E J 28] o [ 14 [ o | | os | s8

03

I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
04

| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1
05

I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
06

| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1
07

I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
08

| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1
09

I 1 1 [ T T T 1 I 1 1 [ T T T 1
10

| 1 1 1 [ | 1 | 1 1 1 [ | 1

Observatii: (*) - discipline optionale activate in anul univ. 2025-2026

Internal Use - Internal




DISCIPLINE OPTIONALE
Pentru seria de studenti 2026-2028
ANUL Il (2027-2028)

Nume disciplina

SEMESTRUL 3 SEMESTRUL 4
o1 Optional 3. Aplicatii ale inteligentei artificiale A in robotica
M44326.03.53-01 | 5 | E | 14 | o | 28 | 14 | o | bs | 69 | | | [ | [ | | |
02 Optional 3. Interfata om - masina
M443260353:02 | 5 | € [ 14 ] o [ 2s[ 4] [os]eo I [ [ [ [ [ [ [ 1
03 Optional 4. Roboti de prestari de servicii
Mi4326035403 | s [ e[ 28] o] as] o Jos]eo | [ T 7 T T T T 17
04 Optional 4. Robotj casnici
M44326035404 | 5 | € [ 28| o [ 28] of [os]eo I [ [ [ [ [ [ [ 1
05
| [ T 7 T T T T 17 | [ T 7 T T T T 17
06
I [ [ [ [ [ [ [ 1 I [ [ [ [ [ [ [ 1
07
| [ T 7 T T T T 17 | [ T 7 T T T T 17
08
I [ [ [ [ [ [ [ 1 I [ [ [ [ [ [ [ 1
09
| [ T 7 T T T T 17 | [ T 7 T T T T 17
10
I [ [ [ [ [ [ 1 I [ [ [ [ [ [ 1
Observatii: (*) - discipline optionale activate in anul univ. 2026-2027
Legenda
Exemplu

Tehnologii avansate de méasurare

Cod ||nc|FE|c|s|I|p|VAp|CF|VPI

mizoazotvt | 8 | E | 28 | o | 28 | o | 49 [ bc [ s0

Cod = cod disciplina
nc = nr.credite transferabile
FE = forma de evaluare
FE € {E,V, C}
E=examen
V=verificare
C=colocviu
c=nr.ore curs/semestru
s=nr.ore seminar
I=nr.ore laborator
p=nr.ore proiect

VAp- volum de ore necesar activitatilor partial asistate

CF=categorie formativa careia ii apartine disciplina
CF={DF, DS, DC}
DF - disciplina fundamentala
DS - disciplina de specializare

DC - disciplina complementara

VPI = volum de ore necesar pregatirii individuale pentru un semestru de 14 sapt. plus 4
sapt. de sesiune

VAI- volum de ore necesar activitatilor integral asistate=c+s+l+p

VA - volum de ore necesar activitatilor integral asistate si al celor asistate partial
=VAi+Vap

VCA - volum de ore cumulat al tuturor activitatilor = VA+VPI

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

Internal Use - Internal

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




DISCIPLINE FACULTATIVE
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