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 III
Practical Research II1

2.1.2. Codul disciplinei

SR.PA.202

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 |2

|2.5 Semestrul |3

|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

Examinari

Alte activitati:

3.7 Total ore studiu individual

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

e Formarea deprinderilor avansate in utilizarea proiectarii asistate de
calculator pentru modelarea, analiza si optimizarea pieselor si
ansamblurilor mecatronice complexe.

e Consolidarea capacitatii de a desfasura activitati de cercetare si dezvoltare
prin aplicarea integratd a cunostintelor ingineresti dobandite in cadrul
programului de master.

e Pregatirea studentilor pentru a elabora proiecte de cercetare complete, in
concordanta cu cerintele tehnice, functionale si de documentare ale
mediului profesional.

6.2 Obiectivele specifice

e Insusirea metodelor de schitare, modelare tridimensionald si asamblare a




componentelor si ansamblurilor robotice.

e Exersarea simularii cinematice §i dinamice pentru evaluarea
comportamentului functional al structurilor proiectate.

e Aplicarea metodelor de analizd geometrica, functionald si de optimizare
asupra componentelor proiectate.

e Generarea fisierelor de iesire necesare procesului de fabricatie si stabilirea
elementelor de precizie si calitate aferente documentatiei tehnice.

7. Rezultatele invitarii

e Cunoaste principiile avansate ale proiectarii asistate aplicabile sistemelor mecatronice si robotizate.

% o Intelege utilizarea functionala a principalelor module ale mediilor CAD (ex. CATIA, SolidWorks) pentru
S, generarea si validarea modelelor 3D.
2 e Cunoaste standardele privind desenul tehnic asistat de calculator, ajustaje, tolerante si simboluri
5 tehnologice.
e Creeaza, editeaza si optimizeazd modele tridimensionale ale pieselor si ansamblurilor in medii CAD
' specializate.
:'g e Aplica tehnici de simulare cinematica si analiza functionala pentru validarea si optimizarea modelelor.
= e Realizeazd documentatia tehnicd completd, necesara fabricatiei si controlului dimensional al
g‘ componentelor proiectate.
% e Demonstreaza autonomie in planificarea si realizarea unui proiect inginereste riguros, respectand
= o E:erin;ele tehnice si etice.
:-é g e Isi asuma responsabilitatea utilizarii corecte a softurilor de proiectare si a resurselor implicate in procesul
4 £ de cercetare.
§'§ e Evalueaza critic modelele si documentatiile tehnice realizate, propunand imbunatatiri si solutii de
& = optimizare functionala.

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, de rezistenta si achizitii de date experimentale. Rulare programe
necesare  proiectarii. Optimizarea 1n context interdisciplinar (mecanic,
electronic si informatic), printr-o abordare sistemicd, a problemelor specifice
sistemelor mecatronice din tema de cercetare

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

Total ore 168
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»  Stefanescu, N. Cupcea, Sisteme inteligente de masura si control, Editura Albastra Cluj-Napoca, 2002
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»  Doroftei, L., Arhitectura si cinematica robotilor, Ed. Tehnica, Stiintifica si Pedagogica CERMI, Iasi, 2002, ISBN 973-
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1852332212.
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitétii 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
| 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,

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 promoveazd VP-ul la disciplina vor trebui sd cunoasca urmatoarele notiuni minime:
sunt discutate aspectele teoretice si practice privitoare la problematica urmaritd in cadrul proiectului/studiului. Se urmareste ca planul de
cercetare sa fie In concordantd 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 prin notare de cétre conduciatorul stiintific.

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





