R40 Anexa 1

FISA DISCIPLINEI
(licenta)
1. Date despre program
Institutia de Invatamant superior Universitatea ”Stefan cel Mare” Suceava
Facultatea Inginerie Mecanici, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanica si Tehnologii
Domeniul de studii Mecatronici si Robotica
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii Mecatronica
2. Date despre disciplini
Denumirea disciplinei ‘ SISTEME MECATRONICE iN PRESTARI SERVICII - PROIECT
Titularul activitatilor de curs s.l.dr.ing. Cornel SUCIU
Titularul activitatilor aplicative s.l.dr.ing. Cornel SUCIU
Anul de studiu | v | Semestrul | 11 | Tipul de evaluare | Proiect
Regimul disciplinei | Categoria formativa a disciplinei DD
DF - fundamentald, DD - in domeniu, DS - de specialitate, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DI
DI - impusa, DO - optionald, DF - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe sdptamana 2 Curs | 0 | Seminar | 0 Laborator/lucrari | 0 Proiect | 2
practice
1 b) Totalul de ore pe semestru din planul | 28 | Curs | 0 | Seminar | 0 Laborator/lucrari | 0 Proiect | 28
de invatamant practice
II Distributia fondului de timp pe semestru: ore
1T a)Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 0
11 b)Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 4
II c)Pregétire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 15
II d)Tutoriat 0
1T Examinari 3
IV Alte activitati: 0
Total ore studiu individual II (a+b+c+d) 19
Total ore pe semestru (Ib+II+I1I+IV) 50
Numarul de credite 2
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 -
Proiect - indrumar de proiectare in format electronic, * softuri educationale
6. Competente specifice acumulate
Competente | CP16 proiecteaza prototipuri
profesionale
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 proiectdrii unor subsisteme si sisteme mecatronice cu dezvoltarea de
aplicatii complexe interdisciplinare. Se lucreaza pe etape astfel incat sa se acopere
proiectarea mecanicd, realizarea componentelor electrice si electronice, obtinerea de
subansamble mecatronice si simularea functionarii acestora cat si implementarea
unor coduri care sd permitd controlul ansamblului. Cunostintele dobandite pot fi
aplicate 1n proiectarea sau exploatarea sistemelor mecatronice.

Cursantii vor avea capacitatea de a proiecta prototipuri (CP16) de echipamente
mecatronice prin integrarea subsistemelor componente (mecanic, electronic, optic,
informatic etc.)

8. Continuturi

Aplicatii (Seminar / laborator / lucrari practice / proiect) | Nr. ore | Metode de predare | Observatii

TEMATICA PROIECT: PROIECTAREA UNUI SISTEM MECATRONIC PENTRU IMPRIMARE 3D
ADITIVA CU FIR POLIMERIC

ETAPA INTRODUCTIVA: Prezentarea  tematicii
proiectului, a bibliografiei, modului de evaluare pe parcurs si a 1
celui de evaluare finald, precum si realizarea altor clarificari
necesare, prezentarea unor detalii organizatorice
ETAPA 1. PROIECTARE MECANICA
1. Prezentare tematicii proiectului 1
2. Stabilirea lantului cinematic
3. Proiectarea si calculul elementelor de sustinere si de
reazem 2 Resurse procedurale:
4. Proiectarea si calculul elementelor de ghidare - ) o instruirea
calculul cinematic [ expunered
ETAPA I1. PROIECTAREA SISTEMULUI @  problemaiiz
MECATRONIC DE CONTROL A DEPLASARII ared, ,
5. Conceperea unei scheme de principiu a ansamblului ) o descoperirea
mecanic ’ .
6. Proiectarea sistemelor de antrenare a elementelor o conv'ersa}la,
mobile 2 °® studiu a'Ve caz
7. Calculul motorului pas cu pas si a sistemelor conexe: e.a exemplificar

Calculul angrenajului cilindric cu dinti inclinati ’ . .
) Calculul mini-reductorului cu rofi cilindrice cu dinti ° sinteza;
inclinati 4 Resurse materiale:
. Calculul randamentului total preliminar al )
transmisici - calculatoare
. Calculul turatiei motorului i indrumar de
~ Calculul arborilor de trelnsmisie v proiectare
Etapa I11. PROIECTAREA PARTII DE COMANDA SI i software
CONTROL A IMPRIMANTEI 3D .

. — . . specifice

8. Proiectarea structurii sistemului cu microcontroler
9. Conectarea microcontrolerului la PC 4
10. Interfatarea subsistemelor mecatronice la PC
Etapa IV. ADOPTAREA SOLUTIEI FINALE
11. Dimensionarea carcasei )
12. Alegerea solutiei finale a sistemului mecatronic
13. Executarea desenului de ansamblu in CATIA, 4
AUTOCAD, INVENTOR, SOLIDWORKS etc.
14. Simularea functionarii ansamblului 4
Bibliografie
1. Bishop, R., Mechatronic system control, logic and data acquisition, CRC Press LLC, 1-755, 2008.
2. Fijalkowski, B.T., Automotive Mechatronics: Operational and Practical Issues, Elsevier, 1-593, 2011.
3. Gera, G.H., Introduction to mechatronics systems, Impulse, Vol. 1, 1-8, 2006.
4. Isermann, R., Mechatronic systems — Innovative products with embedded control, IFAC, 1-17, 2005.
5. Isermann, R., Modelling and Design Methodology for Mechatronic Systems, IEE/ASME Transactions on
Mechatronics, Vol. 1, No.1, 16-28, 1996.
6. Jablonski, R., Turkovsky, M., Szewczyk, R., Recent Advances in Mecatronics, Springer, 1-709, 2007.
7. Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Tehnology, 2004.




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

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

10. Mihai, 1., Sisteme mecatronice, Indrumar de laborator si proiectare — in curs de editare.

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

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

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

14. Rankers, A., Machine dynamics in mechatronic systems, Thesis, Philips Electronics, 1 — 212, 1997.

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

16. William B. Ribbens, Understanding Automotive Electronics - An Engineering Perspective, Seventh edition,

Elsevier, 1 — 567, 2013.

Bibliografie minimala

1. Mihai, 1., Sisteme mecatronice, Indrumar de laborator si proiectare

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.

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 incat competentele dobandite de absolventii acestei
specializari sa raspunda cerintelor pietei muncii.

10. Evaluare
. . I Pondere din
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare <
nota finala
Curs Nu este cazul - -
Seminar Nu este cazul - -
Laborator/lucrari practice Nu este cazul - R
capacitatea de a proiecta prototipuri | Colocviu oral ce constad in o
. . ) . . 60%
(CP16) de echipamente mecatronice | prezentarea proiectului realizat
. prin  integrarea  subsistemelor | Evaluare continud pe parcursul
Proiect . . .
componente (mecanic, electronic, | semestrului (observarea 40 %
optic, informatic etc.) sistematicd a gradului de realizare ?
etapelor proiectului)

10.1. Standard minim de performanta evaluare la curs

Nu este cazul

10.2. Standard minim de performanta evaluare la activitatea aplicativa

Standarde minime pentru nota 5:— insusirea principalelor notiuni, idei, teorii aferente fiecarei etape a proiectului;

— realizarea n proportie de 50% a proiectului

— realizarea si predarea unui portofoliu cu rezolvarea etapelor proiectului.

Standarde minime pentru nota 10: — Demonstrarea cunoasterii i intelegerii totale a continutului tematicii disciplinei in
vederea utilizarii in mediul practic;

— realizarea 1n proportie de 100% a etapelor proiectului, in mod corect;

—realizarea si predarea unui portofoliu cu rezolvarea etapelor proiectului.

Data completarii Semndtura titularului de curs Semnatura titularului de aplicatie
S.L. dr. ing. Cornel SUCIU S.1. dr. ing. Cornel SUCIU
17.09.2024 — -
Data avizarii Semnatura responsabilului de program

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

18.09.2024
D
Data avizarii in departament Semnatura directorului de departament
Conf.dr.ing. Delia Aurora CERLINCA
19.09.2024 72

[




Data aprobarii in consiliul facultatii Semnatura decanului

Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
19.09.2024
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