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Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — FO1

FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

Facultatea

Inginerie Mecanici, Autovehicule si Robotica

Departamentul

Mecanica si Tehnologii

Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

Ciclul de studii

Licenta

Programul de studii

Mecatronica

2. Date despre disciplini

Denumirea disciplinei

‘ SISTEME MECATRONICE iN PRESTARI SERVICII

Anul de studiu | v | Semestrul |8 (sem.2an4) | Tipul de evaluare | Examen
Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF - fundamentala, DS - de specializare, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOB
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa
3.  Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptaimana 4 |Curs 2 | Seminar Labora}or/ . 2 | Proiect
Lucrari practice
| b) Totalul de ore pe semestru din planul . Laborator/ .
de invatamant 56 (Curs | 28 | Seminar Lucrari practice 28 | Project
Distributia fondului de timp pe semestru ore
11.a) Studiu individual 41
11.b) Tutoriat (pentru 1D)
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati):
Total ore studiu individual (I1.a+11.b+11T) 44
Total ore pe semestru (I.b+Il.a+11.b+111+1V) 100
Numarul de credite 4
4. Competente specifice acumulate
Competente CP9 — gandeste in mod abstract
profesionale/generale | CP11 — simuleazi modele mecatronice
CP12 — testeaza unitati mecatronice
CP16 — proiecteaza componente de automatizare
Competente CT5 — gandeste analitic
transversale
5. Rezultatele invatarii
Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
Studentul/absolventul — deruleazd procese  specifice

Studentul/absolventul descrie,
identifica si sumarizeaza concepte

fundamentale din  mecanica,
electronicd, automatica, stiinta
calculatoarelor si  tehnologia

informatiei, precum si modul lor
de aplicare in proiectarea si
dezvoltarea sistemelor
mecatronice.

Studentul/absolventul selecteaza si
aplica concepte, principii si metode

fundamentale  din domeniul
mecatronicii pentru analiza,
modelarea si implementarea

solutiilor integrate care implicd
calcule mecanice, de rezistenta,
control automat, programare si
utilizarea  algoritmilor  specifici
sistemelor inteligente.

managementului proiectelor ingineresti din domeniul
mecatronicii (de la faza de proiectare pana la livrare,
instalare, punere in functiune si mentenantd), asumand
diferite roluri in echipa si comunicand clar si concis, atat
verbal cat si in scris, rezultatele obtinute.
Studentul/absolventul identificd, selecteaza si analizeaza
surse bibliografice relevante din domeniul mecatronicii si
le utilizeaza in mod adecvat pentru documentarea,
proiectarea si optimizarea sistemelor integrate, in
conformitate cu standardele tehnico-stiintifice actuale.
Studentul/absolventul ~ demonstreazd  autonomie in
invétare pe problematici specifice domeniului.

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

Obiectivul g

eneral al disciplinei

Disciplina urmareste dezvoltarea capacitatii de a gandi abstract si analitic (CP9, CTS5) pentru
a intelege structura si functionarea sistemelor mecatronice. Studentii vor invata sa proiecteze
componente de automatizare (CP16), sa simuleze modele mecatronice (CP11) si sa testeze
unitati functionale (CP12), integrand cunostintele interdisciplinare pentru realizarea de|
aplicatii complexe n mecatronica si robotica.
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7. Continutul predarii si invatarii

Nr.
ore

CURS

Metode de predare

Observatii

1.Curs introductiv.

1.1 Prezentarea obiectivelor cursului, tematicii disciplinei,
bibliografiei, modului de evaluare pe parcurs si a celui de
evaluare finald, precum si realizarea altor clarificéri necesare

1.2. Introducere in sistemele mecatronice
121 Rolul sistemelor mecatronice 1
1.2.2 Clasificarea sistemelor mecatronice

2. CATEGORII DE SISTEME MECATRONICE
2.1. Sisteme mecatronice de birotica si optoelectronice 2
2.2. Sisteme electromecanice §i piezoelectrice

2.3. Sistemele mecatronice ale autovehiculelor 2

2.4. Echipamente de productie: CNC, Plottere, scanere,
imprimante, stabilizare etc.

2.5. Sisteme mecatronice hidraulice adaptive
2.6. Sisteme pneumonice

2.7. Sisteme mecatronice autonome 2

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
3.6. Sisteme de control PLC

3.7. Structura limbajelor standardizate
3.8. Limbaje industriale, Operanzi, Operatori, Instructiuni 2
3.9. Metode de control

4. MODELAREA SI SIMULAREA SISTEMELOR
MECATRONICE
4.1. Domenii de aplicare 2
4.2. Crearea schemei de simulare si rularea programului
4.3. Analiza performantelor sistemului mecatronic

4.4, Predictii inainte de testarea realda

4.5. Reconstruirea modelului in cazul aparitiei erorilor

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
5.4. Modelarea si simularea unui micro-senzor 2
5.5. Modelarea i simularea unei micro-oglinzi

6. DIAGNOZA SISTEMELOR MECATRONICE
6.1. Metode de identificare a erorilor
6.2. Exemple de detectare a erorilor
6.3. Defecte hardware
6.4. Tehnici de detectare a defectelor

Resurse procedurale:
einstruirea
ealgoritmizare,
eproblematizare
estudii de caz
eexplicatii
olucru frontal cu studentii
eexpunerea,
eprelegerea,
econversatia,
exemplificarea
esinteza;

Resurse materiale:

e videoproiector

o cursuri in format
electronic

® prezentari

o softuri educationale

Bibliografie minimala recomandatd

arownE

Mihai, |., Sisteme mecatronice, Curs editat, Universitatea Stefan cel Mare din Suceava, 178 pag. 2018.
Bishop, R., Mechatronic system control, logic and data acquisition, CRC Press LLC, 1-755, 2008.
Kopacek, P., Mechatronic Systems, 1-83, IHRT Vienna University of Tehnology, 2004

Milella, A., Donato Di Paola, A., Cicirelli, G., Mechatronic Systems, Applications, INTECH, 1-360, 2010.
Suciu, C. Sisteme Mecatronice, Note de curs 2023, format electronic

Aplicatii (Seminar / laborator / lucrari practice / proiect)

Nr.
ore

Metode de predare

Observatii

1. Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor cu continutul
laboratorului, prezentarea unor detalii organizatorice, norme de
securitate si sanatate in munca

2. Introducere n Matlab. Simularea functionarii unui sistem hidraulic
adaptiv cu reglare secundara in Matlab

3. Studiul si testarea unui sistem mecatronic pneumonic

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

Resurse procedurale:
instruirea
expunerea
problematizarea,
descoperirea,
conversatia,

studiu de caz
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programare PLC

o exemplificarea,

5. Programarea in LAD, FBD si STL. Concepte de baza; Programarea
folosind LAD (diagramele Ladder); Programarea folosind FBD
(function block diagram)

e sinteza;

6. Consideratii privind alegerea, instalarea si punerea in functiune a
automatelor programabile; Studiu de fezabilitate; Alegerea
automatului programabil; Instalarea unui automat programabil

Resurse materiale:
- calculatoare

7. Aplicatii privind programarea unui sistem mecatronic industrial cu
manipulator electropneumatic rotativ

- Indrumar de laborator
- software specific

8. Programarea unui sistem mecatronic industrial cu manipulator cu
prehensiune prin vacuum

- standuri  ce  confin
sisteme mecatronice

9. Studiul si programarea unei celule automatizate pentru manipulare
si sortare piese

10. Studiul si unui sistem mecatronic pentru asamblarea automatizata a
mai multor componente

11. Analiza si programarea unui sistem mecatronic cu PLC si actuatori
linari

12. Refacerea lucrarilor de laborator. Evaluarea activitatii de laborator.

Bibliografie minimala recomandata

Suceava, 147 pag., 2019.

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 Th format electronic, Universitatea Stefan cel Mare din

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

8. Evaluare

Pondere din nota

Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare <
finala
curs capacitatea studentilor de a utiliza gindirea abstractd si| Evaluare sumativa prin proba
analiticd (CP9, CT5) pentru a simula (CP11), proiecta (CP16) | scrisi, urmatd de verificare
§i testa (CP12) fistemﬁ ;i unitlé;i m%clatr?nicei,‘tdtemonstrénd orald a gradului de indeplinire 60%
integr_areq- corecFa a subsistemelor $1 nctionalitatea acestora a cerintelor dll’l lucrarea
in aplicatii practice. sx
scrisa.
Seminar Nu este cazul
Laborator/ capacitatea studentilor de a utiliza gandirea abstractd si| Evaluare continud  prin
Lucrari practice |analiticd (CP9, CT5) pentru a simula (CP11), proiecta| observarea  sistematica a
(CP16) si testa (CP12) sisteme si unitati mecatronice, | gradului de realizare a 40 %

demonstrand integrarea corectd a subsistemelor si
functionalitatea acestora in aplicatii practice.

sarcinilor/livrabilelor n
laborator, completata de
portofoliul de laborator.

Proiect Nu este cazul

Grad didactic, nume, prenume,

Data completirii semnitura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semnadtura titularului de aplicatie

S.1. dr. ing. Cornel SUCIU

S.1. dr. ing. Cornel SUCIU

24.09.2025
Data avizarii Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program
S.I. dr. ing. Gelu-Marius ROTARU
26.09.2025
Data avizarii in departament Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament
Conf.dr.ing. Delia Aurora CERLINCA
29.09.2025
Data aprobarii in consiliul facultatii Grad didactic, nume, prenume, semnétura decanului
Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
29.09.2025
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