1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024-2025
Decan,
Conf. univ. dr. ing. Gelu IANUS

1.1 Institutia de invatdmant superior

Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din Iasi

1.2 Facultatea

Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie Mecanica, Mecatronica si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

MASTER

1.6 Programul de studii

Mecatronica avansata

2. Date despre disciplina

2.1.1 Denumirea disciplinei/Cod

ACTIVITATE DE CERCETARE/PRACTICA 11
Practical Research

2.1.2 Codul disciplinei

MA.PA.112

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof.dr.ing. Bujoreanu Carmen

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

Prof.dr.ing. Bujoreanu Carmen

2.4 Anul de studii |1

|2.5 Semestrul |2

|2.6 Tipul de evaluare |VP [2.7 Tipul disciplinei |DS

3. Timpul total estimat al activitatilor zilnice(ore pe semestru

3.1 Numar de ore pe saptamana 10 | din care 3.2 curs 3.3a sem. 3.3b laborator 3.3c proiect |10

3.4 Total ore din planul de invatamant |140 | din care 3.5 curs 3.6a sem. 3.6b laborator 3.6¢ proiect |140
PA

Distributia fondului de timp Nr. ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren

Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii

Tutoriat

35

Examinari

Alte activitati:

3.7 Total ore studiu individual

35

3.8 Total ore pe semestru

175

3.9 Numarul de credite

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului

e Nu este cazul

5.2 de desfagurare a proiectului

e Calculatoare cu softuri de proiectare, echipamente, scule, sisteme achizitii date, etc.

6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

6.1 Obiectivul general
al disciplinei

Elaborarea unor proiecte sau studii pe baza unei teme care trebuie sa reflecte cunostintele acumulate in
timpul anilor de studentie §i capacitatea de a rezolva probleme concrete si aspecte specifice activitatii
din domeniul specific mecatronicii.

6.2 Obiective
specifice

mecatronice.

Realizarea unor proiecte sau studii, aplicAnd principii si metode consacrate din domeniul fundamental
al stiintelor ingineresti; Elaborarea proiectelor profesionale cu utilizarea coerenta a unor teorii §i
metode pentru cunoasterea sistemelor mecatronice; Proiectarea de solutii constructive pentru sisteme
mecatronice, subansambluri si echipamente speciale ale acestora, care sa asigure indeplinirea cerintelor
functionale si protectia mediului; Proiectarea tehnologiilor de fabricatie pentru sisteme mecatronice,
subansambluri sau echipamente speciale ale acestora; Proiectarea mentenantei pentru sisteme




7. Rezultatele invatarii

o cunoaste etapele si metodologia de desfasurare a unui proiect de cercetare inginereasca;
o intelege principiile de baza ale proiectarii de sisteme mecatronice complexe, inclusiv analiza functionala
si alegerea variantelor optime;
«g» o cunoaste tehnicile moderne de modelare, simulare si dimensionare aplicabile in structuri mecatronice;
% . este familiarizat cu instrumentele software si echipamentele specifice cercetarii aplicative in inginerie;
g . intelege principiile de redactare, documentare si prezentare a unei lucrari de cercetare inginereasca.
Q
. elaboreaza planuri de cercetare coerente, cu obiective clare si justificare inginereasca;
o proiecteaza componente si sisteme mecatronice prin metode asistate de calculator (CAD, CAE etc.);
o aplica metode de calcul ingineresti (rezistenta, cinematica, dinamica sistemelor) in dezvoltarea solutiilor
tehnice;
= . selecteaza echipamente si tehnologii corespunzatoare pentru realizarea si testarea prototipurilor sau
3 simularilor;
§ . realizeaza si documenteaza corect lucréri de cercetare cu aplicabilitate practica in domeniul mecatronic;
<% o utilizeaza eficient bibliografia de specialitate, platformele online si instrumentele de achizitie date.
"G . isi asuma responsabilitatea pentru gestionarea completa a temei de cercetare incredintate;
2 o actioneaza autonom in alegerea, aplicarea si adaptarea metodelor ingineresti de analiza si proiectare;
= o colaboreaza eficient cu conducatorul stiintific si/sau echipa de lucru;
'§ g o respecta standardele academice, etice si de calitate in elaborarea lucrarii;
5 S | demonstreaza spirit critic si capacitate de autoevaluare in raport cu rezultatele cercetarii;
p%; % . se implica activ in dezvoltarea de solutii inovatoare pentru probleme ingineresti reale.
<

8. Continuturi

8.1 Curs | Metode de predare | Observatii
Nu este cazul
8.2b Practica Metode de predare Observatii
1. Instructiuni generale, instructiuni specifice locului de efectuare a activitatii Dialog
practice de proiectare /cercetare. Prezentare teme de cercetare. Analiza 20 ore
temelor de cercetare.
2. Realizare plan de proiectare cercetare. Realizare scheme de principiu. . .
. . . . Dialog, Analiza,
Elaborare variante optime. Alegere varianta optima. Efectuarea calculelor o S
L . - . . .. .. . |Prezentari, Monitorizare | 120 ore
organologice si de rezistenta. Rulare programe necesare calcului, proiectarii si
_<. programe rulare, etc.
prezentaril.
Total ore 140
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»  Dragan Barbu, Controlul vibratiilor si zgomotului, Gh. Asachi, Iasi, 2003, 973-621-057-X

» F. Taraboanta, Mecatronica generala, Ed. Gh. Asachi lasi, 2002

e M. Gafitanu, S. Cretu, B. Dragan, Diagnosticarea vibroacustica a masinilor si utilajelor, Ed. Tehnica, 1989

o Dragan Barbu, Achizitia si procesarea semnalului vibroacustic, lasi, 2004, 973-621-100-2C

»  Stefanescu, N. Cupcea, Sisteme inteligente de masura si control, Editura Albastra Cluj-Napoca, 2002

* V. Maier, C.D.Maier, LabVIEW in Calitatea Energiei Electrice, Editura Albastra Cluj-Napoca, 2000

* F. Cottet, O. Ciobanu, Bazele Programarii in LabVIEW, Ed. Matrix Rom Bucuresti, 1998

»  C. Bujoreanu, Sisteme de achizitie si prelucrare a datelor experimentale, 2007, .ed.Tehnopress, ISBN 973-702-065-1

o FELabVIEW-Data Acquisition/Course Manual/Users Guide, vol.I-1V, april 1994 Edition

*  Doroftei, L., Arhitectura §i cinematica robotilor, Ed. Tehnica, Stiintifica si Pedagogica CERMI, Iasi, 2002, ISBN 973-
8188-39-3.

»  Doroftei, 1., Robotica, Vol. 1, Ed. Tehnica, Stiintifica si Pedagogica CERMI, Iasi, 2005, ISBN 973-667-105-4.
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manipulatoarelor, Ed. Cermi, lasi, 1998, ISBN 973-9378-23-4.
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1852332212.
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*  Westland, J., The project management life cycle a complete step-by-step methodology for initiating, planning,
executing and closing a project successfully Philadelphia, 2009

*  PA Kogan The project management 2009, ISBN 0749449373

* A guide to the project management body of knowledge (PMBOK guide) : an American National Standard ANSI/PMI
99-001-2004 Project Management Institute, Newtown Square, PA Project Management Institute 2016, ISBN
193069945X

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor
profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Obiectivele disciplinei sunt in concordantd cu obiectivele planului de invatdmant din pentru specializarea din domeniul
mecatronic. Se urmareste in general, corelarea cunostintelor abordate pe parcursul anilor de studii cu activitatile practice
curente din domeniu. De asemenea, se urmareste initierea studentilor in cunoasterea programelor pentru proiectarea asistata de
calculator din cadrul societatilor sau firmelor in care se desfasoara activitatea de practica. Se urmareste ca experimentele sa fie
proiectate adecvat temei abordate.

10. Evaluare

10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare din nota
finala




o Cunostinte teoretice si
10.4aVP practice insusite (cantitatea,

o Teme de casa: 1 tema de casa individualizata 60%
corectitudinea, acuratetea)

Autoevaluarea, prezentarea proiectului 40%
0

10.4c e Prezentarea proiectului

10.5 Standard minim de performanta: Studentii care promoveaza VP-ul la disciplina vor trebui sa cunoascad urmatoarele notiuni
minime: sunt discutate aspectele teoretice si practice privitoare la problematica urmdritd in cadrul proiectului/studiului. Se
urmareste ca planul de cercetare sa fie in concordanta cu rezultatele asteptate. Se urmaresc: modul de realizare a lucrarii, modul
de prezentare, rezultatele obtinute, modul in care s-a prezentat proiectul. Evaluarea activitatii de cercetare se face de catre
conducitorul stiintific prin notare.

Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
05.09.2024 Prof.dr.ing. Bujoreanu Carmen Prof.dr.ing. Bujoreanu Carmen
Data avizarii in departament, Director departament,

12.09.2024 Prof. univ. dr. ing. loan DOROFTEI






