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1. Date despre program

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 11
Practical Research II

2.1.2. Codul disciplinei SR.PA.112

2.2 Titularul activitatilor de curs Conf.dr.ing. Buium Florentin

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii Conf.dr.ing. Buium Florentin

2.4 Anuldestudii |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 7

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 e Consolidarea deprinderilor de proiectare asistata prin activitati aplicative si
de cercetare, cu scopul obtinerii unor rezultate functionale si documentate
in domeniul mecatronicii si roboticii.

e Pregitirea studentilor pentru desfasurarea de proiecte complexe in medii
reale de cercetare sau in colaborare cu mediul industrial, utilizand medii de
proiectare avansate.

e Promovarea gandirii tehnico-stiintifice si a capacitatii de analiza critica in
formularea si solutionarea problemelor ingineresti specifice.

6.2 Obiectivele specifice e Insusirea tehnicilor de modelare tridimensionald, simulare cinematica si
dinamica a componentelor si ansamblurilor virtuale.




e Aplicarea metodelor de analizd geometrica si functionald a elementelor
mecatronice $i robotice.

e Elaborarea planurilor de cercetare, alegerea variantelor optime de
proiectare si utilizarea softurilor specializate pentru simulare si
documentare.

e Generarea fisierelor de iesire, stabilirea tolerantelor si ajustajelor, precum
si optimizarea modelelor in functie de cerintele de fabricatie si functionare.

7. Rezultatele invitarii

e Cunoaste principiile fundamentale ale proiectarii asistate aplicabile sistemelor mecatronice, precum si
o etapele procesului CAD complet.
£ e Intelege modul de utilizare al instrumentelor software specializate (ex. CATIA VS5, SolidWorks) pentru
é“ modelare, simulare si elaborarea documentatiei.
5 e Cunoaste cerintele privind desenul tehnic, ajustajele, tolerantele si simbolurile tehnologice necesare
pentru fabricatie.
‘= e Creeaza, editeaza si optimizeaza modele 3D de piese si ansambluri folosind medii CAD.
omt .o .o . e . .o . .
= e Aplica metode de analiza cinematica si geometrica pentru validarea modelelor functionale.
N o . .o - o . . . - .
;a e Elaboreaza documentatia tehnicd completd aferentd produselor proiectate si este capabil sd gestioneze
< toate etapele unui proiect tehnic individual.
D ) © A . . . e,y . . A .
< e Demonstreaza autonomie in planificarea si executia activitatilor de cercetare si proiectare in cadrul unui
=9 context profesional sau academic.
= g e Este capabil sa gestioneze in mod responsabil resursele disponibile, si respecte standardele ingineresti si
w o A_* .. o« .
£ 2 sd isi evalueze critic activitatea.
S E e [si asuma responsabilitatea realizarii unui proiect mecatronic de complexitate medie, prezentand corect si
&z coerent rezultatele obtinute.

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.
Elaborare variante optime. Alegere varianta optima. Efectuarea calculelor
organologice si de rezistenta. Rulare programe necesare calcului, proiectarii si
prezentarii.

Dialog, Analiza,
Prezentari, Monitorizare | 120 ore
programe rulare, etc.

Total ore 140
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitéitii epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Obiectivele disciplinei sunt in concordantd cu obiectivele planului de
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.

invatamant din pentru specializarea din domeniul

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota
finala




o Cunostinte teoretice si
10.4aVP practice insusite (cantitatea,

. 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 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






