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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

Institutia de invatamant superior

Universitatea ,,Stefan cel Mare” Suceava

Facultatea

Facultatea de Inginerie Mecanica, Mecatronica si Management

Departamentul

Mecanica si tehnologii

Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

Ciclul de studii

Licenta

Programul de studii/calificarea

Mecatronica/Inginer

2. Date despre disciplini

Denumirea disciplinei ‘

Senzori si sisteme senzoriale

Titularul activitatilor de curs

s.l. dr. ing. ROMANU Ionut

Titularul activitatilor de seminar

s.l. dr. ing. ROMANU Ionut

Anul de studiu | 1V

| Semestrul | 8 | Tipul de evaluare | examen

Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DD

DF - fundamentala, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC - complementara

Categoria de optionalitate a disciplinei: DO
DO - obligatorie (impusd), DA - optionala (la alegere), DL - facultativa (liber aleasa)

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I 8) Numar de ore pe sdptimina 4 Curs | 2 | Seminar Laborator 2 Proiect
I b) Totalul de ore pe semestru din planul | 56 | Curs | 28 | Seminar Laborator 28 | Proiect
de invatamant
Il Distributia fondului de timp pe semestru: ore
1T a)Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie gi notite 7
II b)Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 6
I c)Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28
Il d)Tutoriat -
11T Examindri 3
IV Alte activitati: -
Total ore studiu individual (I1+111+1V) 56
Total ore pe semestru (I+11+111+1V) 100
Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum | Electronica

Fizica

Mecanica fluidelor

Termotehnica si termodinamica

Competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfasurare a cursului o Laptop, videoproiector, materiale prezentate Power Point
Desfagurare Seminar
aplicatii Laborator o Standuri experimentale, aparaturd de masura, indrumar de laborator in format
electronic
Proiect

6. Competente specifice acumulate

Competente | C3 Realizarea de aplicatii de automatizare locala in mecatronica si robotica utilizand componente si
profesionale | ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD

S1
transversale

1/4
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Competente
explicitate
prin
descriptori
de nivel

3.1 Descrierea terminologiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale sistemelor
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, optice, informatice etc.) utilizate in mecatronica
si robotica pentru realizarea de sisteme de automatizare locala

3.2 Explicarea, interpretarea si utilizarea principiilor de functionare ale subsistemelor (mecanice,
pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) In proiectarea si implementarea schemelor bloc si de
functionare pentru sisteme de automatizare locala utilizate in mecatronica si robotica

3.3 Elaborarea modelului constructiv-functional si proiectarea ansamblurilor partiale (mecanice,
pneumatice, hidraulice, electrice, optice etc.) integrate in subsisteme mecatronice si robotice pentru
automatizari locale

3.4 Utilizarea metodelor de evaluare a performantelor subsistemelor mecatronice si robotice in aprecierea
eficientei in exploatare a acestora

3.5 Elaborarea de proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de bazd (mecanice, pneumatice
hidraulice, electrice etc.) utilizate in mecatronica si robotica pentru automatizari locale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei e Insusirea cunostintelor de fizica senzorilor,
e Dezvoltarea abilitatilor de analiza, sinteza si evaluare a circuitelor cu
senzori,
Obiective specifice e Insusirea de cunostinte teoretice si practice care si ajute studentii sa

inteleaga informatiile prezentate in foaia de catalog a unui senzor,
e Insusirea de cunostinte teoretice si practice de interfatare a senzorilor
e Dezvoltarea de sisteme senzoriale inteligente

8. Continuturi

Curs

Nr. ore Metode de predare Observatii

Sistemul senzorial (roboti, automobile) ; Generalitati 2
Clasificarea senzorilor folositi in sisteme :

-senzori interni

- senzori externi

- senzori de securitate (utilizati pe buclele interne sau
externe de reactie pentru sesizarea pericolelor (ciocniri,
cresterea temperaturii, etc.).)

Senzori interni; Sarcini Tndeplinite Tn sistem (determinarea | 3

pozitiei)

-Senzorul de deplasare (analogic, numeric),viteza,
acceleratie, senzori cu efect Hall

— Senzorul rezistiv de temperatura , cu semiconductor, 3
termistor, fotodioda, , termocuplul, senzori integrati de

temperatura

— Senzorul capacitiv de presiune si de acceleratie bazat pe 2
tehnologia MEMS
— Senzori de deplasare optici, encodere, masurarea distantei | 4
cu ultrasunete

— Senzori inductivi

Senzori externi; 2
1. Prezenta obiectului la contactul nemijlocit cu robotul
(detectia robotului);

2. Punctele de contact cu obiectul (localizarea obiectului);
3. Caracteristicile punctelor de contact, evaluarea fortelor si
momentelor ce iau nagtere in punctele de contact.

-Senzori de forta si moment ( marci tensometrice plasate pe | 4
concentratoare de efort, senzor piezorezistiv,sensor
magnetorezistiv ).

- Senzori tactili, senzori tactili in retele matriceale 4
electrooptice, de tip rezistiv, cu fibra cu carbon,
magnetorezistive, magnetostrictive, piezoelectrice, cu
detectie tridimensionala
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-Pielea artificiala

Conditionarea senzorilor rezistivi 4
Conditionarea senzorilor cu semiconductor, amplificatorul
de sarcina

Sisteme senzoriale cu microprocesor

Bibliografie

e Valer Dolga  Senzori si traductoare, Editura Eurobit, Timisoara, 1999

e Gacsadi A., Bazele roboticii, Curs Universitatea Oradea , 2008

e Ivianescu, M, Roboti industriali,  Editura Universitaria Craiova, 2006

e  Popescu, D., Senzori si interactiunea cu mediu tehnologic,  Universitatea Politehnica, Bucuresti, 1998.
e SenGupta Smart Sensors and Sensing Technology (eBook) Springer, 2008

e  Dumitriu A., Bucsan C., Demian T., Sisteme senzoriale pentru roboti Editura MEDRO, Brasov, 1996

Bibliografie minimala

e ValerDolga  Senzori si traductoare, Editura Eurobit, Timisoara, 1999
e  Dumitriu A., Bucsan C., Demian T., Sisteme senzoriale pentru roboti Editura MEDRO, Bragov, 1996
e Popescu, D., Senzori si interactiunea cu mediu tehnologic, Universitatea Politehnica, Bucuresti, 1998.

Aplicatii (laborator) Nr. ore Metode de predare Observatii
e Comanda analogica in bucla deschisi a unui motor de cc | 2 Stand cu motor, disc
cod Gray,

potentiometru 360
grade, tahogenerator,
placd de comanda

e Comanda digitald in bucld deschisd a unui motor de cc 2 Stand cu motor, disc
cod Gray,
potentiometru 360
grade, tahogenerator,
placd de comanda

PWM
e Masurarea turatiei unui motor de cc folosind traductori 2 stand motor cc
fotoelectrici , inductivi, tahogenerator tahometru laser
de proximitate Hall, osciloscop
frecventmetru
e Studiul unui sistem senzorial auto format din sistem 2 Stand cu componente
antiblocare ABS si sistem de blocare electronica a electronice si senzori
diferentialului EDS specializati auto
e Masurarea fortelor (greutate) si momentelor de 2 Stand FESTO cu
incovoiere cu marci tensometrice cutie cu greutati,
capsula
dinamometrica,

marci tensometrice pe
bara inconsola,
punte tensometrica

e Maisurarea acceleratiilor, vitezelor 2 accelerometru
piezoelectric
accelerometru
MEMS

traductor de viteza

electrodinamic,
excitator
electrodinamic

Stand pentru studiul functiondrii senzorilor de proximitate | 2 Stand FESTO

inductivi si senzori magnetici comutatori ( SMC)

Bibliografie

Pantelimon, B., lliescu, C., Masurarea electricd a marimilor neelectrice  Bucuresti, Ed. Tritonic 1995
Pantelimon, B., Iliescu, C., Senzori si traductoare , Experimentari ~ Bucuresti, Ed. Tritonic 1995
Foi de catalog pentru senzori si traductoare
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Bibliografie minimala

e Indrumar de laborator format electronic
e Foi de catalog pentru senzori si traductoare

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

e  Continutul cursului, laboratorului este in concordanta cu continutul disciplinelor similare, continute in planurile
de invatamant ale unor universitati din tard si striinatate

10. Evaluare
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[n nota
finala
- Teste pe parcurs, discutii finale: se colocviu 60 %
curs propune o tema de discutie ( max. 3
intrebari , discutie pe marginea
subiectelor )
Seminar
Laborator verificare prin referate predate 40%
Proiect

Standard minim de performanta

Standarde minime pentru nota 5:

- rezolvarea unui subiect de discutie la colocviu cu obtinerea unui punctaj bun

- cunoasterea a 50% din materie la test
e  promovarea laboratorului (referate predate, eventuale refaceri efectuate, prezenta)
»,Cu aprobarea cadrului didactic titular al disciplinei, studentii pot echivala partial activitati aplicative la care
au absentat, prin sustinerea unor teste, a unor referate sau a unor proiecte prin care dovedesc dobandirea
abilitatilor, competentelor si cunogtintelor aferente.” (aprobat in CF din 15.01.2018)

Data completarii Semndtura titularului de curs Semnatura titularului de seminar
26.09.2018 S.L. dr. ing. ROMANU Ionut S.L. dr. ing. ROMANU Ionut
g ST
Data avizarii in departament Semnétura directorului de departament
01.10.2018 Prof.dr.ing. AMARANDEI Dumitru
o—@j&“‘% ~

Data aprobarii in Consiliul academic Semndtura decanului

01.10.2018 Prof.dr.ing. MUSCA llie






