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1. Date despre program
1.1 Instituţia de învăţământ superior Universitatea Tehnică „Gheorghe Asachi” din Iaşi 
1.2 Facultatea Mecanică 
1.3 Departamentul Inginerie Mecanică, Mecatronică şi Robotică 
1.4 Domeniul de studii Mecatronica si Robotica 
1.5 Ciclul de studii MASTER 
1.6 Programul de studii Sisteme Robotizate 

2. Date despre disciplină
2.1 Denumirea disciplinei/Cod ACTIVITATE DE CERCETARE/PRACTICĂ III 

Practical Research III 
2.1.2. Codul disciplinei SR.PA.202 
2.2 Titularul activităţilor de curs 
2.3 Titularul activităţilor de aplicaţii 
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 activităţilor zilnice(ore pe semestru)
3.1 Număr de ore pe săptămână 12 din care 3.2 curs 3.3a sem. 3.3b laborator 3.3c proiect 12 
3.4 Total ore din planul de învăţământ 168 din care 3.5 curs 3.6a sem. 3.6b laborator 3.6c proiect 

PA 
168 

Distribuţia fondului de timp Nr. ore 
Studiul după manual, suport de curs, bibliografie şi notiţe 
Documentare suplimentară în bibliotecă, pe platformele electronice de specialitate şi pe teren 
Pregătire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate şi portofolii 
Tutoriat 7 
Examinări 
Alte activităţi: 
3.7 Total ore studiu individual 7 
3.8 Total ore pe semestru 175 
3.9 Numărul de credite 7 

4. Precondiţii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum 
4.2 de competenţe 

5. Condiţii (acolo unde este cazul)
5.1 de desfăşurare a cursului • Nu este cazul
5.2 de desfăşurare a proiectului • Calculatoare cu softuri de proiectare, echipamente, scule, sisteme achiziţii date, etc.

6. Obiectivele disciplinei (reieşind din grila competenţelor specifice acumulate)
6.1 Obiectivul general al disciplinei • Formarea deprinderilor avansate în utilizarea proiectării asistate de

calculator pentru modelarea, analiza și optimizarea pieselor și
ansamblurilor mecatronice complexe.

• Consolidarea capacității de a desfășura activități de cercetare și dezvoltare
prin aplicarea integrată a cunoștințelor inginerești dobândite în cadrul
programului de master.

• Pregătirea studenților pentru a elabora proiecte de cercetare complete, în
concordanță cu cerințele tehnice, funcționale și de documentare ale
mediului profesional.

6.2 Obiectivele specifice • Însușirea metodelor de schițare, modelare tridimensională și asamblare a
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componentelor și ansamblurilor robotice. 
• Exersarea simulării cinematice și dinamice pentru evaluarea

comportamentului funcțional al structurilor proiectate.
• Aplicarea metodelor de analiză geometrică, funcțională și de optimizare

asupra componentelor proiectate.
• Generarea fișierelor de ieșire necesare procesului de fabricație și stabilirea

elementelor de precizie și calitate aferente documentației tehnice.

7. Rezultatele învățării
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• Cunoaște principiile avansate ale proiectării asistate aplicabile sistemelor mecatronice și robotizate.
• Înțelege utilizarea funcțională a principalelor module ale mediilor CAD (ex. CATIA, SolidWorks) pentru

generarea și validarea modelelor 3D.
• Cunoaște standardele privind desenul tehnic asistat de calculator, ajustaje, toleranțe și simboluri

tehnologice.
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• Creează, editează și optimizează modele tridimensionale ale pieselor și ansamblurilor în medii CAD
specializate.

• Aplică tehnici de simulare cinematică și analiză funcțională pentru validarea și optimizarea modelelor.
• Realizează documentația tehnică completă, necesară fabricației și controlului dimensional al

componentelor proiectate.
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• Demonstrează autonomie în planificarea și realizarea unui proiect inginerește riguros, respectând
cerințele tehnice și etice.

• Își asumă responsabilitatea utilizării corecte a softurilor de proiectare și a resurselor implicate în procesul
de cercetare.

• Evaluează critic modelele și documentațiile tehnice realizate, propunând îmbunătățiri și soluții de
optimizare funcțională.

8. Conţinuturi
8.1 Curs Metode de predare Observaţii 
Nu este cazul 
8.2b Practica Metode de predare Observaţii 
1. Instrucțiuni generale, instrucțiuni specifice locului de efectuare a activitatii

practice de proiectare /cercetare. Prezentare teme de cercetare. Analiza
temelor de cercetare.

Dialog 
30 ore 

2. Realizare plan de proiectare cercetare. Realizare scheme de principiu.
Elaborare variante optime. Alegere varianta optima. Efectuarea calculelor
organologice, de rezistență şi achiziţii de date experimentale. Rulare programe
necesare  proiectării. Optimizarea în context interdisciplinar (mecanic,
electronic şi informatic), printr-o abordare sistemicǎ, a problemelor specifice
sistemelor mecatronice din tema de cercetare

Dialog, Analiză, 
Prezentări, Monitorizare 
programe rulare, etc.  

138 ore 

Total ore 168 
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9. Coroborarea conţinuturilor disciplinei cu aşteptările reprezentanţilor comunităţii epistemice, asociaţiilor
profesionale şi angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului
 Obiectivele disciplinei sunt în concordanță cu obiectivele planului de  învățământ din pentru specializarea din domeniul 
mecatronic. Se urmărește în general, corelarea cunoștințelor abordate pe parcursul anilor de studii cu activitățile practice 
curente din domeniu. De asemenea, se urmărește inițierea studenților în cunoașterea programelor pentru proiectarea asistată de 
calculator din cadrul societăților sau firmelor în care se desfășoară activitatea de practică. Se urmăreşte ca experimentele să fie 
proiectate adecvat temei abordate. 

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din nota 



finală 

10.4aVP 
• Cunoştinţe teoretice şi

practice însuşite (cantitatea,
corectitudinea, acurateţea) Teme de casă: 1 temă de casă individualizată 60% 

10.4c • Prezentarea proiectului Autoevaluarea, prezentarea proiectului  40% 

10.5 Standard minim de performanţă: Studenţii care promovează VP-ul la disciplina vor trebui să cunoască următoarele noţiuni minime: 
sunt discutate aspectele teoretice şi practice privitoare la problematica urmărită în cadrul proiectului/studiului. Se urmăreşte ca planul de 
cercetare să fie în concordanţă cu rezultatele aşteptate. Se urmăresc: modul de realizare a lucrării, modul de prezentare, rezultatele 
obţinute, modul în care s-a prezentat proiectul. Evaluarea activităţii de cercetare se face prin notare de către conducătorul ştiinţific. 

Data completării, Semnătura titularului de curs, Semnătura titularului de aplicaţii, 
05.09.2024 Conf.dr.ing. Buium Florentin

Data avizării în departament, 
12.09.2024 

Conf.dr.ing. Buium Florentin

        Director departament, 
   Prof. univ. dr. ing. Ioan DOROFTEI 




