FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024-2025

Decan,
Conf.dr.ing. Gelu IANUS

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatdmant superior Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din lasi
1.2 Facultatea Mecanica

1.3 Departamentul Inginerie Mecanicd, Mecatronicd si Robotica

1.4 Domeniul de studii Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii! Masterat

1.6 Programul de studii Mecatronicd Avansati

2. Date despre disciplina

2.1.1 Denumirea disciplinei Biomecatronica
Biomechatronics

2.1.2 Codul disciplinei MA.A.115

2.2 Titularul activitatilor de curs conf.dr.bioing. Carlescu Vlad

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii conf.dr.bioing. Carlescu Vlad

2.4 Anul destudii> | I [2.5Semestrul® | I [2.6 Tipul de evaluare* | C [2.7 Tipul disciplinei’ | DL
3. Timpul total estimat al activititilor zilnice (ore pe semestru

3.1 Numidr de ore pe saptdmana 3 |dincare3.2 curs | 2 |3.3asem. 3.3b laborator 1 |3.3c proiect
3.4 Total ore din planul de 42 |din care 3.5 curs | 28 |3.6a sem. 3.6b laborator 14 | 3.6¢ proiect
invatimant®

Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 22
Tutoriat® 14
Examiniri’ 7
Alte activitati: -
3.7 Total ore studiu individual ' 83

3.8 Total ore pe semestru!! 125

3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

e Tribologie
e Sisteme de actionare 1
e Senzori si sisteme senzoriale
¢ Bazele roboticii
4.1 de curriculum'? |e Proiectarea sistemelor mecatronice
¢ Dinamica sistemelor mecatronice
e Actionarea sistemelor mecatronice/Servomecanisme
e Structuri mecatronice cu automate programabile/Automatizari electropneumatice si pneumatice
[ ]

Calculul si constructia sistemelor mecatronice/Elemente constructive de mecatronica

e Notiuni de tribologie: cunoasterea notiunilor de frecare, uzare si ungere, capacitatea de a stabili tipul de
frecare si regimul de ungere de la nivelul unor tribosisteme, de a determina presiunile si deformatiile de
contact in diverse cuple de frecare, de a aprecia fenomenele tribologice ce apar la nivelul cuplelor de
frecare din organismele biologice, cunoasterea metodelor moderne de evaluare a frecarii la scard micro

4.2 de competente si nano.

¢ Cunoasterea principiului de functionare al actuatorilor hidraulici si pneumatici si aplicatiile acestora.

e Cunoasterea principalelor tipuri de senzori utilizati In mecatronica.

¢ Cunoasterea principiilor de functionare ale actuatorilor neconventionali pe baza de materiale inteligente
si aplicatiile acestora in sistemele mecatronice moderne ce imitd organismele vii.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfiasurare a cursului'? e Sala dotatd cu tabla clasica, ecran de proiectie-videoproiector
5.2 de desfagurare a seminarului / laboratorului / e Standuri/echipamente de laborator/soft-uri/dispozitive
proiectului'4

6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
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6.1 Obiectivul general al
disciplinei

e Dobandirea de cunostinte necesare pentru intelegerea proceselor si fenomenelor Intalnite in natura

la organismele vii ce pot reprezenta sursa de inspiratie in dezvoltarea de noi mecanisme, structuri,
materiale, produse si dispozitive biomimetice care atrag dupa sine un progres tehnologic deosebit.

6.2 Obiective specifice

Cunoasterea si dobandirea de cunostinte inovative si recente in domeniul Bionicii sau Biomimeticii,
domeniu ce este in plind dezvoltare si propune aplicatii spectaculoase in zona mecatronicii si
roboticii $i nu numai.

e Dobandirea de cunostinte generale privind procesele tribologice la scara micro si nano in diverse

sisteme biologice. Insusirea principalelor tehnici de investigare a frecrii si adeziunii la scard micro
prin realizarea de experimente.

Cunoasterea solutiilor biomimetice in ceea ce priveste mecanismul de adeziune al unor vietuitoare,
dezvoltarea muschiului artificial, a mainii bionice, a unor senzori tactili si recunoastere de obiecte.

7. Rezultatele invatarii

o cunoaste conceptele fundamentale ale biomecatronicii si interfata dintre inginerie, biologie si robotic;
. intelege principiile de functionare ale actuatorilor si senzorilor specifici dispozitivelor biomedicale;
. cunoaste tipurile, proprietatile si aplicatiile biomaterialelor utilizate in protezare, regenerare tisulara si
*qa)" inginerie tisulara;
"é» o intelege strategiile de design si selectie a biomaterialelor pentru aplicatii medicale;
g o este familiarizat cu structura, functiile si caracteristicile dispozitivelor biomecatronice precum mana
o bionicd, exoschelete si proteze inteligente;
o intelege bazele tribologice la scard micro si nano in sistemele biologice si aplicatiile acestora in
dezvoltarea de sisteme mecatronice bioinspirate.
o identifica si descrie elementele constructive ale sistemelor biomecatronice si aplicatiile acestora in
domeniul medical;
o selecteaza si utilizeaza senzori si actuatori adecvati pentru integrarea in proteze si sisteme asistive;
k= o interpreteaza datele experimentale obtinute din lucrari de laborator privind protezarea membrelor si
§ actiondrile inteligente;
EQ_ o compara si evalueaza diferite solutii biomecatronice in functie de eficientd, fiabilitate si compatibilitate
< cu organismul uman;
o elaboreaza referate si prezentari stiintifice pe teme specifice biomecatronicii, integrand informatii din
literatura de specialitate si cercetare aplicatd;
. aplica tehnici ingineresti In proiectarea de solutii inspirate biologic pentru nevoi biomedicale.
K> . isi asuma responsabilitatea pentru interpretarea corectd a conceptelor si solutiilor aplicate in
g biomecatronica,
g o manifestd autonomie 1n investigarea si documentarea sistemelor inspirate biologic si a aplicatiilor
§ inovative;
RZS o sustine argumentat selectia materialelor si componentelor in constructia dispozitivelor biomecatronice;
2 o colaboreaza eficient in cadrul echipelor de laborator si contribuie activ la analizarea rezultatelor si
% formularea concluziilor ingineresti;
s . respecta principiile etice si deontologice privind aplicarea tehnologiilor biomecatronice in domeniul
§ medical;
& o integreaza noile cunostinte in activitatea de cercetare si dezvoltare de sisteme avansate pentru asistenta
= si recuperare medicala.

8. Continuturi

8.1 Curs® Metode de predare!® | Observatii
Cap. 1 Introducere in Bioinginerie si Biomecatronica. 4 ore
Cap. 2 Elemente teoretice specifice actuatoarelor si senzorilor cu destinatie medicala. 2 ore
Cap. 3 Tipuri de actuatoare specifice biomecatronicii. 4 ore
Cap. 4 Senzori si traductori specifici biomecatronicii. 2 ore
Cap. 5 Notiuni introductive despre biomateriale in bioinginerie, protezare, regenerare Prelegere clasica. 4 ore
tisulard. Introducere 1n biotehnologie. Expunere cu

Cap. 6 Biomateriale in medicina: de la protezare la regenerare si inginerie tisulara. videoproiector. 2 ore
Cap. 7 Biomateriale: proprietati, tipuri, aplicatii; interactiuni tesut-biomaterial. Discutii 2 ore
Cap. 8 Strategii specifice de design si selectie a biomaterialelor pentru protezare si regenerare 4 ore
tisulara. Consideratii biomecanice.

Cap. 9 Protezarea membrelor superioare. Mana bionica. 2 ore
Cap. 10 Protezarea membrelor inferioare. Exemple de dispozitive biomecatronice. 2 ore
Bibliografie:

1. Yoseph Bar-Cohen, BIOMIMETICS. Biologically Inspired Technologies, CRC Press, 2006

2. Gh. Prisacaru, V. Carlescu, D. Olaru, Actuatori neconventionali in mecatronica. Principii de functionare. Aplicatii, Ed.
Tehnopress, lasi, 2014
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3. G. Andruseac, [.LR. Adochiei, “Programarea, Comanda si Controlul Sistemelor Robotice si de Automatizare”, Editura Printech,
ISBN 978-606-23-0608-3, 2016.

4. V. Bozovic, ,,Medical Robotics”, I-Tech Education and Publishing Viena, Austria, 2014.

5. L. Staretu, ,,Elemente de robotica medicala si protezare, Editura Lux-Libris, Brasov, 2011.

6. John P. Fisher, Antonios G. Mikos, Joseph D. Bronzino, Tissue Engineering, CRC Press 2007

7. Yoseph Bar-Cohen, David Hanson, The coming robot revolution, Springer 2009

8. Carl-Fredrik Mandenius and Mats Bjorkman, Biomechatronic Design in Biotechnology. A Methodology for Development
of Biotechnological Products, John Wiley & Sons, 2011, ISBN 978-0-470-57334-1

9. Shane Xie and Wei Meng, Biomechatronics in Medical Rehabilitation. Biomodelling, Interface, and Control, Springer 2017,
ISBN 978-3-319-52883-0

10. Raymond Kai-Yu Tong, Biomechatronics inMedicine and Healthcare, Pan Stanford Publishing 2011, ISBN: 978-981-4241-
61-8

11. JACOB SEGIL, HANDBOOK OF BIOMECHATRONICS, Elsevier Inc. Academic Press 2019, ISBN 978-0-12-812539-7
12. Graham Brooker, Introduction to Biomechatronics, SciTech Publishing Inc. 2012, ISBN 978-1-891121-27-2

13. Jose L. Pons, Wearable Robots: Biomechatronic Exoskeletons, John Wiley & Sons Ltd 2008, ISBN 978-0-470-51294-4

8.2a Seminar Metode de predare!’ Observatii
8.2b Laborator Metode de predare'® Observatii
L1. Protectia muncii. Informatii privind terminologia practica: Metoda, Informef;n pr.1V1.nd. terminologia
. . . practica la disciplina 2 ore
investigatie, demers, instrument. R .

Biomecatronica

Descriere metoda, descriere
stand experimental, achizitie si
prelucrare date, discutii

L2. Elemente constructive ale unui sistem biomecatronic. Exemple de roboti

inspirati biologic. Roboti umanoizi. 2 ore

Descriere metoda, descriere
L3. Sisteme de actionare si senzoriale in dispozitive biomedicale. stand experimental, achizitie si 2 ore
prelucrare date, discutii

Descriere metoda, descriere
stand experimental, achizitie si 2 ore
prelucrare date, discutii

L4. Proteze pentru mana umana. Mana bionica. Tipuri existente si caracteristici
importante.

Descriere metoda, descriere
L5. Proteze pentru membrele inferioare. Proteze de gleza. stand experimental, achizitie si 2 ore
prelucrare date, discutii

Descriere metoda, descriere
stand experimental, achizitie si 2 ore
prelucrare date, discutii

L6. Proteze pentru membrele inferioare. Proteze totale de picior. Excoschelete
mecatronice.

Prezentare, analiza de lucrari si

Lo 2 ore
discutii.

L7. Prezentare referate.

8.2¢ Proiect Metode de predare!® Observatii

Bibliografie:
1. Gh. Prisacaru, V. Carlescu, D. Olaru, Actuatori neconventionali in mecatronica. Principii de functionare. Aplicatii, Ed.
Tehnopress, Iasi, 2014

2. V. Bozovic, ,,Medical Robotics”, I-Tech Education and Publishing Viena, Austria, 2014.

3. L. Staretu, ,,Elemente de robotica medicala si protezare, Editura Lux-Libris, Brasov, 2011.

4. Yoseph Bar-Cohen, David Hanson, The coming robot revolution, Springer 2009

5. Carl-Fredrik Mandenius and Mats Bjorkman, Biomechatronic Design in Biotechnology. A Methodology for Development
of Biotechnological Products, John Wiley & Sons, 2011, ISBN 978-0-470-57334-1

6. Shane Xie and Wei Meng, Biomechatronics in Medical Rehabilitation. Biomodelling, Interface, and Control, Springer 2017,
ISBN 978-3-319-52883-0

7. Raymond Kai-Yu Tong, Biomechatronics inMedicine and Healthcare, Pan Stanford Publishing 2011, ISBN: 978-981-4241-
61-8

8. JACOB SEGIL, HANDBOOK OF BIOMECHATRONICS, Elsevier Inc. Academic Press 2019, ISBN 978-0-12-812539-7
9. Graham Brooker, Introduction to Biomechatronics, SciTech Publishing Inc. 2012, ISBN 978-1-891121-27-2

10. Jose L. Pons, Wearable Robots: Biomechatronic Exoskeletons, John Wiley & Sons Ltd 2008, ISBN 978-0-470-51294-4

s b
si angajatori l'epl'eZentaﬁvi din dOmeniul afel‘ent pI‘Og] amllllli20

Continutul Figei disciplinei este rezultatul unui proces de evaluare periodica anuala desfisurata in cadrul facultatii si care a avut
la baza informatii de la studenti, absolventi si angajatori. Cunostintele si deprinderile sunt stabilite ca obiective didactice si
precizate ca atare in programe analitice revizuite anual. Dupa analiza in cadrul disciplinei, acestea sunt discutate si aprobate in
cadrul departamentului, in sensul armonizarii cu alte discipline. Pe tot acest parcurs este evaluata sistematic, corespondenta dintre
continut si asteptarile comunitatii academice, a reprezentantilor comunitatii, asociatiilor profesionale si ale angajatorilor.

10. Evaluare
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Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

e Cunostinte teoretice Teste pe parcurs®': Nu este cazul %
10.4 Curs insusite (cantitatea, Teme de casad: Nu este cazul %
corectitudinea, acuratetea) | Evaluare finala: 60% (minim 5)
. * Frecventg/ L ¢ Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari (referate, o
10.5a Seminar interventiilor sau . o %
< . sinteze stiintifice)
raspunsurilor
e Cunoasterea aparaturii, a
modului de utilizare a Ri |
instrumentelor specifice; ® Taspulls ofa -
10.5b Laborator 1ns > e Caiet de laborator (lucrari experimentale, referate) 40% (minim 5)

evaluarea unor instrumente
sau realizari, prelucrarea si
interpretarea unor rezultate

e Demonstratie practica

10.5¢ Proiect

Calitatea proiectului
realizat, corectitudinea
documentatiei proiectului,
justificarea solutiilor alese

¢ Autoevaluarea, prezentarea si/sau sustinerea
proiectului
e Evaluarea critica a unui proiect

% (minim 5)

10.5d Alte
activitati?

o Participarea la cercuri stiintifice studentesti

% (minim 5)

10.6Standard minim de performanta??

- cunoagterea structurii §i a componentelor unui robot, precum si a legaturilor functionale dintre acestea;

- cunoagterea principalelor tipuri constructive de roboti utilizati in domeniul medical si a modalitatilor de actionare si comanda

a acestora.

Data completarii,

10.09.2024

Semnatura titularului de curs,
conf.dr.bioing. Vlad CARLESCU

Data avizarii in departament,

12.09.2024

Licentd / Master

21-4 penrtrulicenid, 1-2 pentru master
31-8 pentru licentd, 1-3 pentru master

*Examen, colocviu sau VP A/R — din planul de invatamant

Director departament,
Prof.dr.ing. IToan DOROFTEI

Semnatura titularului de aplicatii,
conf.dr.bioing. Vlad CARLESCU

DF - disciplind fundamentald, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplind de specialitate sau DC - disciplind complementard - din planul

de invatamant

SEste egal cu 14 saptamani X numdrul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)
’Liniile de mai jos se referd la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8Intre 7 sil4 ore
Intre 2 §i 6 ore

9Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se referd la studiul individual.
"Suma dintre numdrul de ore de activitate didactica directd (3.4) si numdrul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sd fie egald cu numdrul
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 24 de ore pe credit.

2Se mentioneaza disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente
BTabla, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

4Tehnica de calcul, pachete sofiware, standuri experimentale, etc.

BTitluri de capitole si paragrafe
°Expunere, prelegere, prezentare la tabld a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discufii cu studentii(pentru fiecare capitol, dacd

este cazul)

Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd de lucrari, rezolvare de exercitiisi probleme
IXDemonstra}ie practica, exercifiu, experiment

9Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor etc.
20Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii
21Se vapreciza numarul de teste si saptamanile in care vor fi sustinute.
22Cercuri stiintifice, concursuri profesionale etc.
23Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performanga din grila de competente a programului de studii, daca este

cazul.
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