1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

Anul universitar 2024-2025

Decan,
Conf.univ.dr.ing. Gelu lanus

1.1 Institutia de Invatdmant superior

Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din lagi

1.2 Facultatea

Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie Mecanica, Mecatronica si Robotica - IMMR

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii!

Master

1.6 Programul de studii

Sisteme robotizate

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Senzori si traductoare specifice robotilor
Sensors and Transducers for Robots

2.1.2. Codul disciplinei

SR.IA.104

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof.univ.dr.ing. Sarmasanu Constantin

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

Prof.univ. dr.ing. Sarmaganu Constantin

2.4 Anul de studii ‘ I | 2.5 Semestrul? |2

2.6 Tipul de evaluare® |E |27 Tipul disciplinei® DA

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 |dincare3.2curs | 2 |3.3asem. | O |3.3b laborator 2 |3.3c proiect | O
3.4 Total ore din planul de 56 |din care 3.5 curs | 28 [3.6asem. | O [3.6b laborator 28 | 3.6¢ proiect | 0
invitimant?

Distributia fondului de timp® Nr. ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 38
Documentare suplimentard in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 30
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 30
Tutoriat’ 11
Examiniri® 10
Alte activitati: -

3.7 Total ore studiu individual® 119

3.8 Total ore pe semestru'” 175

3.9 Numarul de credite 7

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum!! | Masurari electrice si neelectrice

4.2 de competente Descrierea functiondrii si structurii robotilor industriali gi a sistemelor de calcul aferente acestora

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfisurare a cursului'?

Sala dotata cu tabla si videoproiector

5.2 de desfagurare a seminarului / laboratorului /

proiectului'?

Standuri/echipamente de laborator

6. Obiectivele disciplinei (reiesind din

rila competentelor specifice acumulate)

6.1 Obiectivul general al disciplinei

Formarea cunostintelor necesare in proiectarea, integrarea si utilizarea
senzorilor si traductoarelor specifice sistemelor robotizate moderne.
Dezvoltarea capacitatii de analiza si selectare a solutiilor de masurare si
achizitie a datelor relevante in aplicatii robotice.

Familiarizarea cu conceptele de senzoristicd avansata, inclusiv senzori
inteligenti, integrati in arhitectura sistemelor de control robotizate.

6.2 Obiectivele specifice

intelegerea arhitecturii, principiilor de functionare si clasificarii senzorilor
clasici si inteligenti utilizati in robotica.

Aplicarea cunostintelor privind conversia si conditionarea semnalelor
pentru realizarea sistemelor de achizitie fiabile.

Dezvoltarea capacitatii de a proiecta si implementa aplicatii de
monitorizare cu senzori inteligenti, folosind platforme software si hardware
specifice (LabVIEW, Arduino etc.).
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7. Rezultatele invitarii

e Cunoaste principiile de functionare ale senzorilor si traductoarelor specifici robotilor, precum si

<3
.:‘;f" i:lasiﬁcarea acestora in functie de natura semnalului.
g e Intelege arhitectura senzorilor inteligenti si caracteristicile metrologice ale ansamblului senzor—robot.
g e Are notiuni solide privind senzori cu iesire analogica, digitald, precum si elementele de prelucrare
© asociate acestora.

e Este capabil sa utilizeze si sa integreze senzori in aplicatii robotice prin protocoale de comunicare si
= interfete (RS232, TCP/IP).
E e Creeaza aplicatii de monitorizare a parametrilor fizici (temperaturd, acceleratie, presiune, gaze) cu
= ajutorul senzorilor inteligenti.
2’ e Proiecteaza si implementeaza algoritmi de prelucrare si interpretare a semnalelor in medii software

precum LabVIEW, cu aplicabilitate In sisteme mecatronice.

5

Responsabilitate
si autonomie

e Demonstreaza autonomie in selectarea si configurarea senzorilor potriviti unei aplicatii robotice
specifice.

e  Manifesta responsabilitate in prelucrarea si analiza datelor senzorilor, avand in vedere criterii de precizie,
fiabilitate si siguranta.

e Evalueaza performanta sistemelor senzoriale integrate si propune Imbunétatiri tehnologice bazate pe date
experimentale si criterii functionale.

8. Continuturi

8.1 Curs' Metode de predare ' Observatii

1. Elemente introductive 2 ore

- locul senzorului clasic/inteligent in sistemele robotizate
- parametrii senzorilor clasici/inteligenti
- elemente tehnologice

II. Arhitectura senzorilor clasici/inteligenti 4 ore

- senzori analogici

- senzori quasidigitali

e cuconversie directa in frecventa

e cuconversie intermediara in tensiune sau curent

e  senzori cu conversie intermediara intr-un parametru electric
- senzori parametrici

- senzori digitali 6 ore

III. Senzori si traductoare clasice
- senzori si traductoare de tip parametric
- senzori si traductoare de tip generator

Prelegere clasica
utilizand sistemul
videoproiector.

Discutii.

IV. Senzori inteligenti aferenti robotilor industriali 8 ore

- robotul si simturile sale

- caracteristicile metrologice ale ansamblului senzor-robot
- senzori in contact cu obiectul vizat

- Senzori fara contact cu obiectul vizat

V. Elemente de inteligenta a senzorilor 8 ore

- senzorul simbolic

- generarea reperelor scarii simbolice

- adaptarea scarii de masurare simbolica

- senzorul fuzzy-simbolic

- conversia numeric-fuzzy-simbolica

- senzori fuzzy-simbolici multidimensionali

Bibliografie curs:

1. M Cretu, C. Sarmasanu, M. Branzila, 2017, Senzori si traductoare, Ed, Politehnium, Iasi

2. C. Sarmasanu, Senzori si traductoare speciale pentru robotii - Suport de curs, 218 pagini, 2013 - in format electronic

3. C. Sarmasanu, Senzori inteligenti - Suport de curs, 342 pagini, 2010 - in format electronic

4. C. Sarmasanu, M. Cretu, Al. Salceanu, 1998- Senzori si traductoare pentru roboti, Ed. "CIA" Bucuresti

5. Dolga, V., 1999 Senzori si traductoare, Editura Eurobit, Timisoara,

6. R. Munteanu s.a., 1993, Sisteme de masurari inteligente, Lito UTC-N,

7. Jirgen Sauermann, Melanie Thelen, 2000- Realtime Operating Systems. Concepts and Implementation of
Microkernels for Embedded Systems, John Wiley & Sons

8. Tran Tien Lang ,1991- Sistemes de mesures informatisés, Ed. Masson, Paris

9. G. Asch, e.a., 1991- Les capteurs en instrumentation industrielle, Ed.Dunod, Paris

10. J.P.Simon, 1991-Connexion d’un processus ind. a un calculateur, Tehnique de I’ingéneur , R 7570

11. M.Cretu,C.Sarmasanu, 1991- Traductoare. Indrumar de laborator, Rotaprint Iasi

12. L.Nita, M.Cretu, C.Sarmasanu, 1998- Masurdri electronice. programarea sistemelor de masurare. Indrumar de
laborator, Editura UTI, ITasi

8.2a Seminar | Metode de predare’® |  Observatii
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8.2b Laborator

Metode de predare!’ Observatii
1. Instructaj protectia muncii Prezentarea 2 ore
Posibilitati de ameliorare a sensibilitatii si liniaritatii senzorilor | instructiunilor. Studii de 2 ore
parametrici si posibilitati de trecere la senzori inteligenti caz. Discutii.
3. LabVIEW in monitorizarea cu senzori inteligenti 2 ore
4. Comunicare LabVIEW-sistem cu senzori inteligenti prin RS232 si 2 ore
TCP/IP 2 ore
5. Realizarea unei aplicatii in LabVIEW pentru monitorizarea sistemelor | Descriere senzor si/sau
cu senzori inteligenti (RS232, TCP/IP, lucrul cu tastatura si mouse, | metoda, descriere stand 2 ore
placa sunet, camera video) experimental, prelevare
6. Structuri Open Source (Arduino) in programarea sistemelor cu senzori | si prelucrare date, 2 ore
inteligenti Discutii.
7. Sistem cu senzori inteligenti pentru masurarea temperaturii si umiditatii 2 ore
8. Sistem cu senzori inteligenti pentru masurarea acceleratiei 2 ore
9. Sistem cu senzori inteligenti pentru masurarea presiunii 2 ore
10. Sistem cu senzori inteligenti pentru masurarea gazelor 2 ore
11. Extinderea functiilor senzorului inteligent 2 ore
12. Intervale fuzzy. Elemente de logica fuzzy 2 ore
13. Senzor fuzzy-simbolic de proximitate spatiala 2 ore
14. Sedinta de recuperari
8.2¢ Proiect Metode de predare'® Observatii

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):
M. Branzila, C. Sarmadsanu, 2017- Sisteme senzoriale. Aplicatii, Editura PIM,lasi
M.Cretu,C.Sarmasanu, 1991- Traductoare. Indrumar de laborator, Rotaprint lasi
L.Nita, M.Cretu, C.Sdrmasanu, 1998- Masurari electronice. programarea sistemelor de masurare. Indrumar de
laborator, Editura UTI, Iasi1998- Masurari electronice. programarea sistemelor de masurare. Indrumar de laborator,

1.
2.
3.

Editura UTI, Iasi

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

Continutul disciplinei este coroborat cu necesitdtile angajatorilor din domeniile:

Productie de senzori integrati,

Productie de roboti industriali,

Productie instrumentatie specificd de masurare §i caracterizare,
Productie de sisteme mecatronice,

Utilizare de sisteme automate de control, sisteme robotizate, linii si celule flexibile

10. Evaluare

10.3 Pondere din

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 8
nota finald
Teste pe parcurs 20 %
e Cunostinte teoretice insusite | Doua teste pe parcursul semestrului in saptamana 5 si 10 (minim 5)
10.4 Curs (cantitatea, corectitudinea, |Teme de casa: - 0%
acuratetea) Evaluare finala: 40 %
Sarcini: dezvoltare tematicd, test grila (minim 5)
e Frecventa/relevanta . . .. . .
. ;e t.. van ¢ Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari (referate, o
10.5a Seminar interventiilor sau . I 0%
< . sinteze stiintifice)
raspunsurilor
o Cunoagsterea aparaturii, a
modului de utilizare a e Chestionar scris
instrumentelor specifice; e Rispuns oral 40 %

10.5b Laborator

sau realizdri, prelucrarea si |e Demonstratie practici
interpretarea unor rezultate

evaluarea unor instrumente |e Caiet de laborator (lucrari experimentale, referate)

(minim 5)

10.5¢ Proiect

o Calitatea proiectului
realizat, corectitudinea
documentatiei proiectului,
justificarea solutiilor alese

proiectului

Autoevaluarea, prezentarea si/sau sustinerea

Evaluarea criticd a unui proiect

0 % (minim 5)

10.5d Alte
activitati?’

0 % (minim 5)

10.6 Standard minim de performanti?'

Cunoasterea principalelor elemente constructive si de proiectare ale senzorilor si traductoarelor incluse in sisteme robotizate.
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Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,

Prof.univ.dr.ing. Sirmasanu Constantin Prof.univ.dr.ing. Sarmasanu Constantin
06.09.2024
Data avizarii in departament, Director departament MEME,
Prof.dr.ing. loan DOROFTEI
12.09.2024

! Licentd / Master

2 -8 pentru licentd, 1-3 pentru master

3 Examen, colocviu sau VP A/R — din planul de invatamdnt

4 DF - disciplina fundamentald, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplind de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invatamant

3 Este egal cu 14 saptamdni X numarul 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.

7 Intre 7 5i 14 ore

8 Intre 2 i 6 ore

9 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se refera la studiul individual.

19 Suma dintre numarul de ore de activitate didactica directa (3.4) si numarul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sa fie egald cu
numarul de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 24 de ore pe credit.

' Se mentioneazd disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente

12 Tabld, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

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

4 Titluri de capitole si paragrafe

15 Expunere, prelegere, prezentare la tabli a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discufii cu studentii (pentru fiecare capitol,
daca este cazul)

16 Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd de lucrdri, rezolvare de exercitii si probleme

17 Demonstratie practicd, exercitiu, experiment

18 Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor etc.

19 Legdtura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii

20 Cercuri stiinfifice, concursuri profesionale etc.

21 Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performantda din grila de competente a programului de studii.
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