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Obiective
Aceasta reprezinta programa pentru modulul ICDL Robotics. Ea descrie, prin rezultatele

invatarii, cunostintele si competentele pe care un candidat ar trebui sa le aiba. Programa
prezinta, de asemenea, baza pentru testul teoretic si proba practica a acestui modul.

Copyright © 2019-2023 ICDL Foundation
Toate drepturile sunt rezervate. Nicio parte a acestei publicatii nu poate fi reprodusa fara

acordul Fundatiei ICDL. Cererile privitoare la reproducerea acestui material vor fi adresate
direct Fundatiei ICDL.

Disclaimer

Chiar daca in pregatirea acestei publicatii au fost luate toate masurile de precautie de catre
Fundatia ICDL, aceasta nu poate oferi nicio garantie ca editor cu privire la complexitatea
informatiilor continute in ea. Fundatia ICDL nu este responsabila de eventualele erori,
omisiuni, inexactitati, pierderi sau distrugeri de informatii si instructiuni continute in aceasta
publicatie. Fundatia ICDL poate modifica aceasta programa oricand, fara un aviz prealabil.
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Acest modul introduce principile de baza ale roboticii si trateazd asamblarea, programarea si
controlarea unui robot simplu.

Obiectivele modulului

Candidatii vor fi capabili sa:
« inteleaga conceptele cheie legate de roboti si sisteme de robotica si sa identifice exemple de
roboti.
e Identifice principalele parti ale unui robot si modul cum functioneazd acestea, precum:

microcontrolere, actuatoare, senzori si surse de alimentare.
¢ Inteleaga elementele unui sistem de control simplu si sa testeze un sistem de control.

 inteleaga conceptele de baza de programare, s creeze si sa execute un program intr-un limbaj
de programare vizual.

e Configureze un robot, sa implementeze miscarea robotica si sa controleze un robot intr-un anumit

mediu.
CATEGORIE SET APTITUDINI REF. TEMATICA
1 Concepte de baza 1.1 Roboti si 111 Definire roboti, sisteme robotice.

sisteme automate

1.1.2 Intelegerea faptului c& robotii pot fi autonomi,
semi-autonomi, telecomandati.

113 intelegerea faptului c& robotii pot fi ficsi sau
mobili.

1.2 Utilizarile robotilor 121 Identificarea utilizarilor generale ale robotilor in
diferite medii, precum: acasa, scoala, productie,
asistenta medicala.

122 Identificarea utilizarilor avansate ale roboatilor,
precum: conducerea unei masini de catre robot,
chirurgia asistata de robot.

1.2.3 Identificarea problemelor de etica Tn utilizarea
robotilor precum: ranirea oamenilor, invadarea
vietii private.

2 Partile unui robot 2.1 Parti de bazé si 211 Identificarea partilor de baza ale unui robot
componente precum: actuator, microcontroler, senzor, sursa

de alimentare.

212 Identificarea componentelor dintr-un kit robotic,
cum ar fi: sasiu, piese electronice, cabluri, scule
si piese pentru asamblare.

2.2 Microcontroler 221 Recunoasterea faptului ca microcontrolerul
primeste informatii de pe dispozitivele de
intrare, cum ar fi senzorii, executd un program,
controleaza dispozitivele de iesire, precum
luminile LED, dispozitivul de sunet.

222 Identificarea porturilor de baza ale
microcontrolerului, cum ar fi; alimentare, USB,
wireless, intrare, iesire.
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3 Sistemul de
control simplu

4 Programarea unui
robot

CATEGORIE SET APTITUDINI

2.3 Actuator

2.4 Senzor

2.5 Miscare, surse de
alimentare

3.1 Prezentare
generala

3.2 Testarea unui
sistem de control
simplu

4.1 Notiuni de
baza

2.3.1

2.3.2

24.1

24.2

251

2.5.2

3.11

3.1.2

3.1.3

3.14

3.21

3.2.2

3.2.3

41.1

4.1.2

413

REF. TEMATICA

Identificarea partilor principale ale sistemului de
actionare, cum ar fi: intrerupator, motor.

Intelegerea faptului ca actuatorul transformé&
puterea electrica in putere mecanica, permitand
robotului sa functioneze.

intelegerea faptului c& un senzor detecteaza
schimbari in mediul sau, precum: intensitatea
luminii, distanta, unghiul.

Recunoasterea functiei diferitelor tipuri de
senzori precum: lumina, sunet, giroscop.

Identificarea partilor unui robot care sustin
miscarea, cum ar fi: brat, articulatie, roti.

Identificarea surselor de alimentare precum:
baterii, energie solara.

Identificarea elementelor unui sistem de control.
Intelegerea  structurilor de control:  bucla
deschisa, bucla inchisa.

Recunoasterea tipurilor de conexiuni la
microcontroler precum: buton, alimentare, motor,
intrare  USB, wireless (tehnologie fara fir),
senzori, dispozitive de iesire.

Identificarea  conexiunilor la  microcontroler
reprezentate Tntr-o diagrama bloc.

Configurarea unui sistem de control simplu
folosind elemente precum: sursa de alimentare,
motor, senzori.

Rularea programelor predefinite pentru a furniza
valori de iesire precum: intensitatea luminii,
sunetul, distanta, unghiul.

intelegerea existentei unui timp de raspuns intre
intrari si iesiri.

intelegerea faptului ca modificarea variabilelor
dintr-un program afecteaza rezultatele.

Definirea termenilor: program, limbaj de
programare.

Recunoasterea blocurilor ca elemente de baza
intr-un limbaj de programare  vizual.
Recunoasterea utilizarii  blocurilor comune:
Evenimente, Control.

Recunoasterea activitatilor de baza in crearea
unui  program precum: analiza sarcinii,
proiectarea solutiei, scrierea programului,
testarea si imbunatatirea programului.
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CATEGORIE SET APTITUDINI

TEMATICA

4.2 Constante,
Variabile

4.3 Evenimente,
structuri de control

4.4 Crearea Si
executarea unui
program

5 Lucrul cu roboti 5.1 Setari

5.2. Implementarea
migcarii robotice

41.4

4.1.5

421

4.2.2

43.1

4.3.2

4.3.3

4.3.4

4.3.5

44.1

4.4.2

4.4.3

4.4.4

4.4.5

511

512

5.21

Tntelegerea structurilor de baza ale unui program
precum: secventd, decizie, bucla.

Tntelegerea modului in care o schema logica
poate fi utilizatd pentru a prezenta pasii unei
solutii.

intelegerea diferentei dintre termenii variabild si
constanta intr-un program.

Crearea de variabile noi si atribuirea de valori
adecvate in cadrul programului.

Utilizarea unui bloc din categoria Event Tntr-un
program, precum: when.

Utilizarea unui bloc din categoria Control intr-un
program precum: wait, wait until.

Folosirea buclelor sau actiunilor continue
utilizdnd blocurile de tip control in cadrul unui
program, precum: forever, repeat.

Folosirea structurilor de decizie in cadrul unui
program, precum: if, then, else.

Folosirea instructiunilor interactive cu ajutorul
operatorilor logici intr-un program precum: and,
not, or.

Scrierea unui algoritm care descrie si rezolva o
problema precum: gestionarea unei iesiri,
finalizarea unei serii de actiuni.

Desenarea unei scheme logice pentru a
reprezenta pasii unei solutii.

Construirea unui program fintr-un limbaj de
programare vizual pentru a rezolva o problema
precum: controlarea unei iesiri, finalizarea unei
serii de actiuni.

Constientizarea faptului ca pot exista mai multe
moduri de a scrie un program care rezolva
aceeasi problema.

Rularea  unui  program. Identificarea  si
remedierea erorilor dintr-un program.

Intelegerea si implementarea instructiunilor de
siguranta precum: folosirea 1n siguranta a
instrumentelor si uneltelor electrice,
constientizarea sigurantei voastre si a altor
persoane.

Asamblarea unui robot folosind instrumentele
disponibile.

Implementarea miscarii robotice simple precum:
oprirea, deplasarea Thainte sau Thapoi, rotirea.

Pagina 5 din 6



CATEGORIE

SET APTITUDINI

REF.

TEMATICA

5.3 Implementarea
controlului in lucrul cu
robotul

5.4 Controlul robotic
Tntr-un mediu

5.2.2

5.2.3

524

5.3.1

5.3.2

5.3.3

534

54.1

5.4.2

5.4.3

Intelegerea relatiilor dintre putere, distanta,
viteza, timp in miscarea robotica.

Aplicarea conceptelor de putere, distanta, viteza,
timp pentru a controla miscari precum: fnainte,
inapoi. Intelegerea faptul ca impulsul si frecarea
pot afecta miscarea robotica.

intelegerea relatiei dintre putere, viteza de
rotatie, unghi de rotatie Th miscarea robotica.

Folosirea unui robot pentru a colecta date
despre senzori precum: distanta, sunet, unghi,
lumina.

Construirea, testarea si Tmbunatatirea unui
program de control al robotului folosind un
senzor de intrare precum: lumind, sunet,
giroscop.

intelegerea importantei testarii  programului
pentru a elimina erorile.

intelegerea faptului c& unele cauze ale erorilor
pot fi neprevazute, cum ar fi: praf, variabile
necunoscute.

Coordonarea miscarilor unui robot intr-un mediu
pentru a realiza diferite sarcini utilizand
functionalitatile sale pentru: urmarirea sau
evitarea unei linii; urmarirea sau evitarea unui
obiect, a unei bariere; miscare in sus, in jos pe
0 pantd; deplasarea catre un obiect.

Coordonarea miscarilor unui robot intr-un mediu,
dupa un scenariu dat, folosind o combinatie
adecvata de miscari si functionalitati.

Recunoasterea importantei muncii in echipa
atunci cand programati un robot. Intelegerea
abilitdtilor precum: planificare, comunicare,
alocarea sarcinilor.
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