R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI
(masterat)
1. Date despre program
Institutia de invatdmant superior Universitatea “Stefan cel Mare” din Suceava
Facultatea Inginerie Mecanici, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanica si Tehnologii
Domeniul de studii Mecatronici si Robotica
Ciclul de studii Masterat
Programul de studii Mecatronica autovehiculelor
2. Date despre disciplina
Denumirea disciplinei ‘ Cinematica spatiala cu aplicatii in mecatronica
Titularul activitatilor de curs Prof.dr.ing. Stelian ALACI
Titularul activitatilor aplicative Prof.dr.ing. Stelian ALACI
Anul de studiu | 11 | Semestrul | 3 | Tipul de evaluare | E
Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DAP
DSI — Discipline de sintezd; DAP — Discipline de aprofundare
Categoria de optionalitate a disciplinei: DO
DI - impusa, DO - optionala, DF - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore, pe sdptamana 2 Curs | 1 Seminar Laborator Proiect | 1
I b) Totalul de ore (pe semestru) din 28 | Curs | 14 | Seminar Laborator Proiect | 14
planul de invatamant
I1. Distributia fondului de timp pe semestru ore
11.a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 66
11.b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 28
I1.b) Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28
11.d) Tutoriat
I11. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual II (a+b+c+d) 122
Total ore pe semestru (Ib+II+I1I+1V) 150
Numadrul de credite 6

1. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum .

Competente .

2. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfagurare a cursului e videoproiector, note de curs in format electronic, prezentiri multimedia
Desfasurare Seminar °
aplicatii Laborator e

Proiect e Retea de calculatoare cu soft-uri specifice domeniului: MATHCAD

3. Competente specifice acumulate

Competente CP1 defineste cerinte tehnice; CP2 proiecteaza prototipuri; CP4 simuleaza modele mecatronice;
D CP6 elaboreaza proceduri de incercare a produselor, sistemelor si componentelor mecatronice

profesionale ’

Competente .

transversale

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




Obiectivul general al disciplinei Cunoasterea si intelegerea precum si utilizarea adecvata a notiunilor specifice
cinematicii spatiale; CP1, CP2

Dezvoltarea aptitudinilor de modelare, rezolvare si simulare si interpretare a
rezultatelor comportarii unei masini; CP4

Dezvoltarea aptitudinii de realizare de modele reale simple capabile sa valideze
modele care furnizeaza rezultatele analitice si/sau numerice. CP6

5. Continuturi

Curs Nr. ore Metode de predare Observatii
Prezentarea disciplinei. Scurt istoric al dezvoltarii 2 expunere orala,

cinematicii. Figuri ilustre ale cinematii. Recapitularea conversatie, exemple

notiunilore de algebra si analiza vectoriala si matricila. demonstrative,

Relatii de conditionare cinematica intre deplasari succesive | 2 descoperire dirijata,

Metoda operatorilor omogeni-hartenberg denavit 2 studiu de caz,

Aplicatii al metodei Hartenberg Denavit. Mecanismul | 2 exemplificare, sinteza

cardanic generalizatanaliza cinematica a mecanismelor a cunostintelor

supraconstranse

Rezolvarea numerica a ecuatiei matriciale de conditie a unui | 2
lant cinematic cu cuple cilindrice. Aplicarea metodei la un
brat robotic avand in structurd 3 cuple cilindrice

Aplicatii ale numerelor duale in cinematica structurilor 2
spatiale. Forma duala a ecuatiei matriciale de Inchidere a
unui lant cinematic. Analiza cinematica a cuplajului
cardanic generalizat cu ajutorul

Numerelor duale

Metode speciale pentru analiza cinematica a structurilor 2
spatial

Bibliografie

1. Stelian Alaci, Florina Carmen Ciornei Elemente de cinematica spatiala cu aplicatii in robotica si teoria

mecansimelor. Ed.Matrix Rom 2020, ISBN 978-606-25-0610-0

Stelian, Alaci Mecanisme cu came, ISBN: 978-606-25-0227-0 Editura Matrix Rom Bucuresti 2016, 223p

Duditd, F Cuplaje mobile homocinetice, Ed.Tehnicd, 1974

Fischer, I, S., Dual number methods in kinematic statics and dynamics, CRC publication, 1998

Hartenberg, R.S., Denavit, J., Kinematic synthesis of linkages, McGraw-Hill, Book co., New-York,

1964

6. Uicker, ].J. Denavit, J, and. Hartenberg R.S., An Iterative Method for the Displacement Analysis of
Spatial Mechanisms, ASME Journal of Applied Mechanics, June 1964, pp.309-314, 1964.

SO

Aplicatii (proiect) Nr. ore Metode de predare Observatii

1. Analiza cinematicAi a unui mecanism spatial. | 2 expunere consideratii
Determinarea clasei cuplelor si detereminarea gradului teoretice si practice,
de libertate. clarificare

2. Obtinerea mecansimului spatial inlocuitor prin | 2 conceptuald, activitati
generalizarea procedeului de inlocuire a cuplei plane. pe grupe de lucru,

3. Aplicarea metodei Hartenberg-Denavit pentru analiza | 2 aplicatii practice,
pozitionald a mecanismului aplicatii

4. Aplicarea metodei iteratiilor matriciale pentru | 2 demonstrative,
rezolvarea ecuatiei matriciale de conditie a modelare matematica,
mecansimului raspunsuri intrebari,

5. Determinarea ecuatiei matriaciale de inchidere | 2 prelucrare date
utilizand numerele duale e'xperimentalef

6. Determinare pozitiei mecanismului prin utilizarea | 2 sinteza q'uno'stl'n;elor,
directa a ecuatilor de condite a cuplelor cinematice. con'cluzn, mint-
Identificarea punctelor moarte ale mecansimului proiecte

7. Determinarea vitezelor si acceleratiilor 2

Bibliografie

e  Stelian Alaci, Florina Carmen Ciornei Elemente de cinematica spatiala cu aplicatii in roboticad si teoria
mecansimelor.Ed.Matrix Rom 2021-11-09
e  Stelian Alaci, Mecanisme cu came, ISBN: 978-606-25-0227-0 Editura Matrix Rom Bucuresti 2016, 223p

2/3




6. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

e  Continutul cursului, al laboratorului si seminarului este in concordanta cu continutul disciplinelor similare de la
programele de studiu de la alte universitati din tara si striinatate.

7. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Ponde;e d{n nota
inala
Capacitatea de intelegere a notiunilor teoretice | Examinare orala 60%
Curs predate (CP1, CP2)
Capacitatea de aplicare a cunostintelor predate
(CP4, CP6)
Seminar
Laborator/lucrari
practice
Capacitatea de a identifica de parametrii | Examinare orala 40%
modelului teoretic pe modelul real (CP4)
Proiect Capacitatea de identificare a cauzelor care
conduc la diferentele dintre modelul real si cel
teoretic (CP6)
Standard minim de performanta evaluare la curs
e Demonstrarea cunoasterii principalelor notiuni, idei, problematici din tematica disciplinei
e Tratarea in mod corect a cel putin 50% din subiecte
Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa (proiect)
e Participarea activa la toate etapele de proiect
e  Efectuarea calcule si grafice pentru un model, analiza si interpretarea rezultatelor
Data completarii Semnatura titularului de curs Semndtura titularului de
aplicatie
14.09.2024 Prof. dr. ing. Stelian ALACI Prof. dr. ing. Stelian ALACI
o
Data avizarii Semnatura responsabilului de program
18.09.2024 S.1.dr.ing. Cornel SUCIU
Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament
19.09.2024 Conf.dr.ing. Delia CERLINCA
Data aprobdrii in consiliul facultatii Semndtura decanului
20.09.2024 Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
-7 —
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