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

Sisteme Robotizate

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei/Cod

ACTIVITATE DE CERCETARE/PRACTICA 1
Practical Research I

2.1.2. Codul disciplinei

SR.PA.105

2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf.dr.ing. Buium Florentin

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

Conf.dr.ing. Buium Florentin

2.4 Anul de studii |1

|2.5 Semestrul |1

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

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

3.1 Numidr de ore pe saptdmana 12 |din care 3.2 curs 3.3a sem. 3.3b laborator 3.3c proiect |12

3.4 Total ore din planul de invatamant |168 | din care 3.5 curs 3.6a sem. 3.6b laborator 3.6¢ proiect |168
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 7
Examinari

Alte activitati:

3.7 Total ore studiu individual 7

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

Formarea deprinderilor aplicative in proiectarea asistata de calculator prin
activitati de cercetare si dezvoltare realizate in medii industriale sau de
laborator.

Pregatirea studentilor pentru integrarea cunostintelor dobandite anterior in
activitati practice de modelare, simulare, analizd si optimizare a
ansamblurilor mecatronice.

Dezvoltarea capacitatii de a planifica si desfasura un proiect tehnic sau de
cercetare conform cerintelor de calitate, documentatie si functionalitate.

6.2 Obiectivele specifice

Insusirea cunostintelor referitoare la schitarea, modelarea 3D si asamblarea
organelor de masini specifice aplicatiilor robotizate.




o Exersarea simuldrii cinematice si dinamice pentru validarea functionald a
proiectelor dezvoltate.

e Aplicarea metodelor de analiza si optimizare asupra constructiilor virtuale
pentru a asigura precizia si reproductibilitatea fabricatiei.

e Dezvoltarea planurilor de cercetare si utilizarea echipamentelor si softurilor
specializate in scopul obtinerii rezultatelor experimentale relevante.

7. Rezultatele invatarii

e Cunoaste principiile de baza ale proiectarii asistate de calculator si ale cercetarii aplicate Tn domeniul

o mecatronicii si roboticii.
£ o Intelege utilizarea functionaldi a instrumentelor CAD pentru modelare, simulare si generare de
é’ documentatie tehnica.
5 e Detine cunostinte despre cerintele de precizie, ajustaje, tolerante si optimizare functionald aplicabile in
proiectele ingineresti.

e Creeaza, editeaza si optimizeaza modele tridimensionale de piese si ansambluri utilizdnd software CAD
— (ex. CATIA, SolidWorks).
:.5 e Aplicd metode de proiectare si simulare pentru evaluarea si Tmbunatatirea performantei sistemelor
£ proiectate.
E:- e Realizeazd documentatia tehnicd completd pentru sustinerea activitatii practice si pentru validarea

rezultatelor obtinute.

Responsabilitate
sl autonomie

H

e Planifica si desfasoara in mod autonom un proiect de cercetare sau dezvoltare, gestionand toate etapele de
conceptie, proiectare si testare.

e Manifesta responsabilitate in utilizarea corectd a echipamentelor, softurilor si resurselor tehnice
disponibile.

e Evalueaza critic solutiile tehnice propuse si este capabil sa isi revizuiascd propriul proiect in functie de
feedback-ul tehnic sau stiintific primit.

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 30 ore

temelor de cercetare.

2. Realizare plan de proiectare cercetare. Realizare scheme de principiu.
Elaborare variante optime. Alegere varianta optima. Efectuarea calculelor
organologice si de rezistenta. Rulare programe necesare calcului, proiectarii si
prezentarii.

Dialog, Analiza,
Prezentari, Monitorizare | 138 ore
programe rulare, etc.

Total ore 168
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o F. Taraboanta, Mecatronica generala, Ed. Gh. Asachi lasi, 2002
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»  Stefanescu, N. Cupcea, Sisteme inteligente de masura si control, Editura Albastra Cluj-Napoca, 2002
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o *XLabVIEW-Data Acquisition/Course Manual/Users Guide, vol.I-1V, april 1994 Edition
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manipulatoarelor, Ed. Cermi, lasi, 1998, ISBN 973-9378-23-4.

» J. L. Fuller, Robotics: Introduction, Programming, and Projects, Prentince Hall, New Jersey, 1999, ISBN 0-13-
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1852332212.
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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 invatamant 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

10.4c e Prezentarea proiectului 40%

10.5 Standard minim de performanta: Studentii care promoveaza VP-ul la disciplina vor trebui sa cunoasca urmatoarele notiuni
minime: sunt discutate aspectele teoretice si practice privitoare la problematica urmarita 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 pentru elaborarea
disertatiei se face de catre conducatorul stiintific prin notare.

Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
05.09.2024 Conf.dr.ing. Buium Florentin Conf.dr.ing. Buium Florentin
Data avizarii in departament, Director departament,

12.09.2024 Prof. univ. dr. ing. loan DOROFTEI






