1. Date despre program

R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI

(licenta)

Institutia de Invatdmant superior

Universitatea ”Stefan cel Mare” Suceava

Facultatea

Inginerie Mecanicd, Autovehicule si Robotica

Departamentul

Mecanica si Tehnologii

Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

Ciclul de studii

Licenta

Programul de studii

Mecatronica

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei

SISTEME MECATRONICE iN PRESTARI SERVICII

Titularul activitatilor de curs

s.l.dr.ing. Cornel SUCIU

Titular activitatilor aplicative

s.l.dr.ing. Cornel SUCIU

Anul de studiu | v

| Semestrul | 11 | Tipul de evaluare | Examen

Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DD
DF - fundamentald, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC - complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DI
DI - impusd, DO - optionald, DF - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptamana 4 | Curs | 2 | Seminar | - Laborator/lucrari | 2 Proiect | -
practice
I b) Totalul de ore pe semestru din planul | 56 | Curs | 28 | Seminar | - Laborator/lucrari | 28 | Proiect | -
de Invatamant practice
1I Distributia fondului de timp pe semestru: ore
II a) Studiul dupa@ manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
II b) Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 13
II c¢) Pregétire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
1I d) Tutoriat
III Examinari 3
IV Alte activitati:

Total ore studiu individual II (a+b+c+d)

41

Total ore pe semestru (Ib+II+I11+1V)

100

Numarul de credite

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

Curriculum | -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfasurare a cursului calculator portabil, videoproiector, note de curs in format editat, prezentari
animatii specifice sistemelor mecatronice

Desfasurare Seminar - nu este cazul

aplicatii Laborator indrumar de laborator, referate de laborator in format editat si in format
e’ectronic, standuri experimentale, notebook - 10 buc. Software specializat: Matlab,
Labview, Ansys, Catia

Proiect indrumar de proiectare in format electronic, notebook - 10 buc. Software
athCad

6. Competente specifice acumulate

Competente | CP20. sintetizeaza informatii

profesionale | CP21. testeaza unitati mecatronice

Competente

transversale




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

Obiectivul general al disciplinei Disciplina are ca obiectiv imbinarea cunostintele acumulate In mecatronica in
vederea obtinerii unor sisteme mecatronice si dezvoltarea unor aplicatii complexe
interdisciplinare in domeniu. Se studiaza care sunt principalele categorii de sisteme
mecatronice, cum se simuleazd functionarea acestora cat si modul de asamblare a
subsistemelor. Cunostintele dobandite pot fi aplicate in proiectarea, exploatarea sau
repararea sistemelor si subsistemelor mecatronice.

cursantii vor avea capacitatea de a sintetiza informatii (CP20) in vederea realizarii
de aplicatii de automatizare locald in mecatronica si robotica utilizand componente
si ansambluri partiale tipizate si netipizate precum si resurse CAD si de a proiecta,
realiza si testa unititi mecatronice (CP21)

8. Continuturi

CURS Ijrre' Metode de predare Observatii
1.Curs introductiv.

1.1 Prezentarea obiectivelor cursului, tematicii disciplinei,

bibliografiei, modului de evaluare pe parcurs si a celui de 1

evaluare finald, precum si realizarea altor clarificari

necesare

1.2. Introducere in sistemele mecatronice Resurse procedurale:
1.2.1 Rolul sistemelor mecatronice 1 instruirea

1.2.2 Clasificarea sistemelor mecatronice algoritmizare,
2. CATEGORII DE SISTEME MECATRONICE °® problematizare
2.1. Sisteme mecatronice de birotica si ) studii de caz
optoelectronice °® explicatii

2.2. Sisteme electromecanice si piezoelectrice lucru frontal cu
2.3. Sistemele mecatronice ale autovehiculelor 2 s’uden,tii

24. Echipamente de productie: CNC, Plottere, ) @ Cpunerea,
scanere, imprimante, stabilizare etc. prelegerea,

2.5. Sisteme mecatronice hidraulice adaptive ) conversafia,

2.6. Sisteme pneumonice exempliﬁcar ea

2.7. Sisteme mecatronice autonome 2 @ SHeza;

3. COMANDA SI CONTROLUL SISTEMELOR

MECATRONICE

3.1. Bazele comenzii 2

3.2. Mijloace de comanda

3.3. Controlere logice programabile

3.4. Comenzi numerice .
3.5.  Rolul controlului in mecatronica 2 Resurse materiale:

3.6.  Sisteme de control PLC ) videoproiector

3.7.  Structura limbajelor standardizate j’ cursurt in
3.8. Limbaje industriale, Operanzi, Operatori, 5 ormat electr onic
Instructiuni Y prezen.tarz
3.9. Metode de control softuri

4. MODELAREA SI SIMULAREA SISTEMELOR e.d”“’”"”"[e
MECATRONICE

4.1. Domenii de aplicare

4.2. Crearea schemei de simulare i rularea
programului

4.3. Analiza performantelor sistemului mecatronic

4.4, Predictii inainte de testarea reala

4.5. Reconstruirea modelului in cazul aparitiei
erorilor 2
4.6. Studiu de caz pentru sistemele de suspensie
semiactive

5. SISTEME MICRO-MECATRONICE

5.1. Principii si aplicatii ale micro-sistemelor
mecatronice

5.2. Microsenzori




5.3. Modelarea micro-sistemelor mecatronice

54. Modelarea si simularea unui micro-senzor )

5.5. Modelarea si simularea unei micro-oglinzi

6. DIAGNOZA SISTEMELOR MECATRONICE

6.1. Metode de identificare a erorilor

6.2. Exemple de detectare a erorilor 2

6.3. Defecte hardware

6.4. Tehnici de detectare a defectelor

Bibliografie

1. Bishop, R., Mechatronic system control, logic and data acquisition, CRC Press LLC, 1-755, 2008.

2. Bishop, R., Mechatronics an Introduction, Taylor & Francis, 1-285, 2006.

3. Bishop, R., The mechatronics handbook, CRC Press LLC, 1-1229, 2002.

4. Fijalkowski, B.T., Automotive Mechatronics: Operational and Practical Issues, Elsevier, 1-593, 2011.
5. Fortgang, J., Slnghose W., Donnell, J., Woodruff, G., Kurfess, T., Using mechatronics to teach mechanical
design and technical commumcatlon Science Direct, Mechatronics, No. 18, 179 186, 2008.

6. Gera, G.H., Introduction to mechatronics systems, Impulse, Vol. 1, 1-8, 2006.

7. Isermann, R., Mechatronic systems — Innovative products with embedded control, IFAC, 1-17, 2005.
8. Isermann, R., Modelling and Design Methodology for Mechatronic Systems, IEE/ASME Transactions on
Mechatronics, Vol. 1, No.1, 16-28, 1996.

9. Jablonski, R., Turkovsky, M., Szewczyk, R., Recent Advances in Mecatronics, Springer, 1-709, 2007.
10. Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Tehnology, 2004.

11. Kreith, F., Opto-mechatronic systems handbook, CRC Press LLC, 1-636, 2003.

12. Kutz, M., Mechanical Engineers' Handbook Third Edition - Instrumentation, Systems, Controls, and MEMS,
John Wiley & Sons, Inc., 1-877, 2006.

13. Lewis, F.L., “Robotics”, Mechanical Engineering Handbook, CRC Press LLC, 1.1-14.115, 1999.

14. Mihai, I., Sisteme mecatronice, Note de curs - in curs de editare.

15. Martinez-Alfaro H., Advances in Mechatronics, INTECH, 1-300, 2011.

16. Milella, A., Donato Di Paola, A., Cicirelli, G., Mechatronic Systems, Applications, INTECH, 1-360, 2010.

17. Peltz, G., Mechatronic systems, Modelling and simulation wit HDLs, Wiley & Sons, Inc., 1-234, 2003.

18. Preumont, A., Mechatronics - Dynamics of Electromechanical and Piezoelectric Systems, Springer, 1-215, 2006.
19. Rankers, A., Machine dynamics in mechatronic systems, Thesis, Philips Electronics, 1 — 212, 1997.

20. Schlacher K., KUGI, A., Automatic control of mechatronic systems, Int. J. Appl. Math. Comput. Sci., Vol.11,
No.1, 131-164, 2001.

21. Shetty, D, Kolk, A. R., Mechatronics system design, Second edition, Cengage Learning, 1-42, 2011.

22. Still, H., Mechatronic Systems An Introduction (Higher), Spring, 1-52, 2000.

23. William B. Ribbens, Understanding Automotive Electronics - An Engineering Perspective, Seventh edition,
Elsevier, 1 — 567, 2013.

24, Suciu, C. Sisteme Mecatronice, Note de curs 2023, format electronic

Bibliografie minimala

1. Mihai, 1., Sisteme mecatronice, Curs editat, Universitatea Stefan cel Mare din Suceava, 178 pag. 2018.

2. Bishop, R., Mechatronic system control, logic and data acquisition, CRC Press LLC, 1-755, 2008.

3. Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Tehnology, 2004.

4 Suciu, C. Sisteme Mecatronice, Note de curs 2023, format electronic

Aplicatii (Seminar / laborator / lucrri practice / proiect) I(:Irré Metode de predare Observatii
1. Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor cu continutul Resurse procedurale:

laboratorului, prezentarea unor detalii organizatorice, norme de 2 PY instruirea

securitate si sandtate in munca P expunerea

2. Introducere in Matlab. Simularea functionarii unui sistem ) P problematizare

hidraulic adaptiv cu reglare secundara in Matlab a,

3. Studiul si testarea unui sistem mecatronic pneumonic 2 PY descoperirea,

4. Componentele unei statii automatizate; PLC-uri, Limbaje de 4 ® conversafia,

programare PLC ® studiu de caz

5. Programarea in LAD, FBD si STL. Concepte de baza; ® exemplificarea,

Programarea folosind LAD (diagramele Ladder); Programarea 4 ® sinteza;

folosind FBD (function block diagram)

6. Consideratii privind alegerea, instalarea si punerea in

functiune a automatelor programabile; Studiu de fezabilitate; 5

Alegerea automatului programabil; Instalarea unui automat Resurse materiale:

programabil - calculatoare




7. Aplicatii privind programarea unui sistem mecatronic ) - indrumar de

industrial cu manipulator electropneumatic rotativ laborator

8. Programarea unui sistem mecatronic industrial cu ) - software

manipulator cu prehensiune prin vacuum specific

9. Studiul si programarea unei celule automatizate pentru ) - standuri ce

manipulare si sortare piese contin sisteme

10. Studiul si unui sistem mecatronic pentru asamblarea ) mecatronice

automatizatd a mai multor componente

11. Analiza si programarea unui sistem mecatronic cu PLC si )

actuatori linari

12. Refacerea lucrarilor de laborator. Evaluarea activititii de 5

laborator.

Bibliografie

1. Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Tehnology, 2004.

2. Kreith, F., Opto-mechatronic systems handbook — Techniques and Applications, CRC Press LLC, 1-636, 2003.
3. Mihai, I., Sisteme mecatronice, Indrumar de laborator — editat in format electronic, Universitatea Stefan cel Mare
din Suceava, 147 pag., 2019.

4. Milella, A., Donato Di Paola, A., Cicirelli, G., Mechatronic Systems, Applications, INTECH, 1-360, 2010.

5. Suciu, C. Sisteme Mecatronice, Indrumar laborator 2022 — format electronic

Bibliografie minimala

1. Mihai, 1., Sisteme mecatronice, Indrumar de laborator — editat in format electronic, Universitatea Stefan cel Mare
din Suceava, 147 pag., 2019.

2. Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Technology, 2004.

3. Suciu, C. Sisteme Mecatronice, Indrumar laborator 2022 — format electronic

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititii epistemice,

asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Continutul disciplinei este in concordanta cu cele ale disciplinelor similare predate la programe de studii de la facultati
de profil din tara si strainatate. In cadrul intalnirilor cu reprezentantii asociatiilor profesionale si cu angajatorii, acestia
au fost consultati cu privire la continutul disciplinei, astfel incdt competentele dobandite de absolventii acestei
specializari sa raspunda cerintelor pietei muncii.

10. Evaluare

Pondere din

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare L
nota finala

- capacitatea de a sintetiza informatii | Colocviu  scris  care  se
(CP20) in vederea realizarii de aplicatii de | finalizeazd printr-o verificare
automatizare locala Tn mecatronicd si roboticd | orala a gradului de indeplinire a
Curs utilizdnd componente si ansambluri partiale | cerintelor din lucrarea scrisa 60%
tipizate si netipizate precum si resurse CAD si
de a proiecta, realiza si testa unitati mecatronice
(CP21)

Seminar Nu este cazul

capacitatea de a sintetiza informatii | Evaluare continud pe parcursul
&PZO) in vederea realizarii de aplicatii de | semestrului (pe baza activitatilor

~ . | automatizare locald In mecatronicd si roboticd | individuale si de  grup
Laborator/lucrari

practice u.ti!izénd. comppnente si ansgmbluri partialg desfasurate in cgdrul 40 %-
tipizate si netipizate precum si resurse CAD si | laboratoarelor: realizare
de a proiecta, realiza si testa unitati mecatronice | portofoliu)
(CP21)

Proiect Nu este cazul

10.1. Standard minim de performanta evaluare la curs

Standarde minime pentru nota 5:

Curs:

- insusirea principalelor notiuni, idei, teorii;

- cunoasterea problemelor de baza din domeniu.

- rezolvarea corecta a minim 50% din subiectele aferente biletului de examen.
Standarde minime pentru nota 10:

Curs:




- abilitati, cunostinte certe si profund argumentate;
- exemple analizate, comentate;
- mod personal de abordare si interpretare;

- rezolvarea corecta a tuturor subiectelor aferente biletului de examen .

10.2. Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa

Standarde minime pentru nota 5:
Laborator:

- insusirea principalelor notiuni, idei, teorii aferente fiecarei lucrari de laborator;

- realizarea in proportie de 50% a temelor de laborator

- realizarea §i predarea unui portofoliu cu referatele aferente lucrarilor de laborator efectuate.

Standarde minime pentru nota 10:
Laborator:

- realizarea in proportie de 100% a temelor de laborator, in mod corect;
- realizarea si predarea unui portofoliu cu referatele aferente lucrarilor de laborator efectuate.

Data completarii Semndtura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie
S.1. dr. ing. Cornel SUCIU S.1. dr. ing. Cornel SUCIU
17.09.2024 = ;

Data avizarii

Semndtura responsabilului de program

18.09.2024

S.1. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU

W v~

Data avizarii in departament

Semnatura directorului de departament

19.09.2024

Conf.dr.ing. Delia Aurora CERLINCA

Data aprobarii in consiliul facultatii

Semnatura decanului

19.09.2024

Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
A7 ™~
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