FIKA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 InstituSia de "nvLSEmént Universitatea Tehnict din Cluj-Napoca,
superior Centrul Universitar Nord Baia Mare

1.2 Facultatea Inginerie

1.3 Departamentul Inginerie Electrick, Electronict Hi Calculatoare
1.4 Domeniul de studii Inginerie Electrict

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Specializarea / Programul de Inginerie si . . .
studii nginerie si management in domeniul electric

2. Date despre disciplint
2.1 Denumirea disciplinei Actionari electrice avansate

2.2 Codul disciplinei 16.00

2.3 Responsabil de curs Conf.dr.ing. Mircea Horgos — mircea.horgos@ieec.utcluj.ro
2.4 Titularul activittSilor de Conf.dr. ing. Cristian Barz — cristian.barz@ieec.utcluj.ro
laborator

2.5 Anul de studiu |2 |2.6 Semestrul |1 | 2.7 Tipul de evaluare| E | 2.8 Regimuldisciplinei | DA/DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru ale activittSilor didactice)

din care: 3.1.1 curs 2 [3.1.2 seminar

3.1 Numtr de ore pe stpttment S din care: 3.1.3 laborator| 1 |3.1.4 proiect
3 2 Total din planul de “nvkstmont 70 din care: 3.2.1 curs 28 [3.2.2 seminar

-2 Total ore din planul de “nvtitmen din care: 3.2.3 laborator | 14 (3.2.3 proiect
DistribuSia fondului de timp ore
Studiul dupt manual, suport de curs, bibliografie ki notise 40
Documentare suplimentart. 'n bibliotect, pe platformele electronice de specialitate ki pe teren 10
Pregttire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii ki eseuri 26
Tutoriat 4
Examintri 3
Alte aCtiVitESi.....ocovvvveerciercrseen,
3.3 Total ore studiu individual 83
3.4 Total ore pe semestru 125
3.5 Numtrul de credite 5

4. Precondisii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum e Convertoare electromagnetice, Actionari electrice

4.2 de competende 0

5. Condisii (acolo unde este cazul)
5.1. de desftkurare a
cursului
5.2. de desftkurare a ® - Prezenta obligatorie
seminarului/laboratorului



mailto:mircea.horgos@ieec.utcluj.ro
mailto:cristian.barz@cunbm.utcluj.ro

6. CompetenSele specifice acumulate

CUNORTINHE:

e C3.1 Descrierea ki selectarea metodologiei de proiectare ki optimizare a sistemelor electromecanice
o o | Pperformante.
‘g < |0 C3.2 Explicarea ki interpretarea arhitecturii Hi functiontrii unui sistem electromecanic performant.
g 2 |Abilittti/Aptitudini:
g % e C3.3 Rezolvarea problemelor teoretice ki practice de proiectare Hi optimizare a sistemelor electromecanice,
O & [» C3.4 Fundamentarea argumentatt a deciziei de modificare / reconfigurare a unui sistem electromecanice,

pentru “mbunattSirea performantelor acestuia.

e C3.5 Elaborarea documentaSiei tehnice necesare realiztrii sistemelor electromecanice
%% o CT1. ldentificarea cerinSelor, resurselor, proceselor, termenelor ki riscurilor aferente unei sarcini
% g profesmr_w_lle comp_le?<e ki elaborarea planulw _de exec_u$|e. _ _ _
2 2 | CT3. Utilizarea eficientt a surselor informaSionale ki a resurselor de comunicare ki formare profesionalt
§ § continuk pentru “ndeplinirea planului personal de dezvoltare a carierei

=

7. Obiectivele disciplinei (reiekind din grila competenSelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al| o Actionari electrice performante;
disciplinei . Automatizarea actionarilor electrice
o Realizarea corectt a schemelor de montaj, utilizarea corectt a aparatelor de
7.2 Obiectivele specifice MEsurt. . . . . .
o Realizarea comenzilor automate a actionarilor electrice
o Studiul actionarilor electrice avansate
8. Consinuturi
8.1 Curs Metode de predare | Observasii
Metode moderne si economice de reglare a turatiei motoarelor Prelegere interactivt 4
electrice Dezbaterea
Masini electrice associate cu convertoare pentru actionari reglabile Prelegere interactivt, 4
Dezbhaterea
Masina de c.c. asociata cu redresoare comandate Prelegere interactivt 4
Dezbaterea
Comanda prin impulsuri a masinilor de c.c. Prelegere interactivt, 2
Dezbaterea
Functii de transfer Prelegere interactivt, 2
Dezbaterea
Procese tranzitorii la actionarea masinilor electrice Prelegere interactivt, 4
Dezbaterea
PLC-uri pentru actionari electrice avansate Prelegere interactivt, 6
Dezbhaterea
Sisteme de aclionare electrica alimentate nesimetric Prelegere interactivt, 2
Dezbaterea
Bibliografie:
1) Horgos Mircea, Note de curs Actiontri electrice avansate, format electronic;
2) lulian Birou, Actionari electrice;Sisteme de reglare si control. Editura Mediamira, 2003
3) Arpad Kelemen, Maria Imecs, Sisteme de reglare cu orientare dupa camp ale masinilor de curent alternativ,
Editura Academiei, Bucuresti, 1989;
4) Micu Emil, Makini Hi actiontri electrice, Baia Mare, 1978;
5) Novac, I., Micu Emil k.a. Makini ki acSiontri electrice, Bucurekti, EDP, 1982;
6) Fransua, Al., Mugureanu, R. Makini ki acSiontri electrice. Elemente de execulie.Bucurekti. Editura Tehnict,
1986;
7) Kelemen, A. AcSiontri electrice, Bucurekti, EDP, 1978;
8) Saal, C., Szabo, W. Sisteme de aclionare electrict. Determinarea parametrilor de funcSionare. Bucurekti. Editura

Tehnict 1981.




8. 3 Laborator Metode de predare | Observasii
Instructaj de protectia muncii. Prezentarea laboratorului si a lucrarilor practice Studiul de caz | ora

Experimentul

Aplicatii cu convertizoare de frecventa Studiul de caz
1 ora

Modelare

HMI industriale Studiul de caz
- 2 ore

Experimentul

Aplicatii cu PLC Siemens Studiul de caz
. 4 ore

Experimentul

Aplicatii cu PLC Eaton Studiul de caz
. 4 ore

Experimentul

Finalizarea si prezentarea lucrarilor Studiul de caz
. 2 ore

Experimentul

Bibliografie:

1) Barz Cristian, Actionari electrice avansate. Cndrumar de laborator,format electronic:

2) Ovidiu Gh. Drtgtnescu, Cncerctrile maHinilor electrice rotative, Ed. Tehnict,Bucurehti, 1987;
3) *** Standul Lucass-Nulle, Lucrtri de laborator la maHini electrice.

4) **=* Altivar 7.1 — documentatie Schneider

5) PLC Siemens;

6) PLC Eaton;

9. Coroborarea/validarea conSinuturilor disciplinei cu aktepttrile reprezentanSilor comunittSii epistemice,
asocialiilor profesionale ki angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului
e Existt 0 bunt colaborare cu reprezentantii unor firme internationale finalizatt cu sponsoriztri: Eaton, Schneider,
Siemens. Actiontrile moderne sunt solicitate tot mai intens pe piata localt. Continutul disciplinei, ‘mpreunt. cu
deprinderile Hi abilitttile dobOndite, corespund ahtepttrilor organizatiilor profesionale de profil, firmelor de profil
la care studentii "Hi desftHoart activittlile de practict Hi/sau ocupt un loc de munck, precum Hi a organismelor
nationale Hi internationale de asigurare a calitttii.

10. Evaluare
. 10.3 Pondere
Tip 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de din nota
activitate evaluare .
finalt
Completitudinea ki corectitudinea cunoktinSelor; ObservaSia sistematict, 0%
CoerenSa logict, fluenSa, expresivitatea, forSa de argumentare; Investigaia ’
10.4 Curs - : — 7 ———
Capacitatea de a opera cu cunoktinSele asimilate 'n activittSi )
intelectuale complexe; Examen scris cu 0%
Gradul de asimilare a limbajului de specialitate ki capacitatea de prezentare oralt. ’
comunicare
Capacitatea dg apllcar'e n practict, 'n contexte diferite, a Observagia sistematict.
cunoktin$elor ‘nvtSate; o
10.5 - - - —— Investigalia 40%
Capacitatea de analizt, de interpretare personalt, originalitatea,
Laborator L )
creativitatea;
10.6
Proiect

10.8 Standard minim de performan$t

e Explicarea conceptiei schemelor de automatizare

o Explicarea ki interpretarea rezultatelor obSinute experimental

o Aprecierea rolului experimentului “n procesul de cunoaktere, precum ki compararea rezultatelor teoretice cu cele
experimentale

o Realizarea de lucrari sub coordonare, pentru rezolvarea unor probleme specifice domeniului, cu evaluarea corecta
a volumului de lucru, a resurselor disponibile, a timpului necesar de finalizare si a riscurilor, “n conditii de
aplicarea normelor deontologice si de etica profesionala 'n domeniu, precum si de securitate si sanatate 'n munca.

N=0.6E+0.4L

E>5; L>5;

In functie de hottrOrea Senatului UTCN, examenul se poate sustine Hi online pe platforma Microsoft Teams.




Data complettrii:

Titulari Titlu Prenume NUME Semnttura
Curs Conf.dr.ing. Mircea Horgos
Aplicatii Conf.dr. ing. Cristian Barz

Data aviztrii ‘n Consiliul Departamentului é é ..

Data aprobtrii ‘'n Consiliul Facultttiié é € é é

Director Departament ..

Sef lucrari.dr.ing. Claudiu LUNG

Decan

Conf.dr.ing.,ec. Dinu DARABA
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Cursul existt. 'n programa de studii a universittSilor ki faculttSilor de profil din $ark ki striinttate. Coninutul
acestuia este coroborat cu aktepttrile reprezentanSilor comunittlii, a asociaiilor profesionale ki angajatorilor
din domeniu Mecatronica si Robotica. Prin insusirea conceptelor teoretice si abordarea aspectelor practice
incluse in aceasta disciplina, studentii dobandesc un bagaj de cunostinte consistent.
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica
1.3 Departamentul Inginerie mecanica

1.4 Domeniul de studii Inginerie mecanica

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea ENERGII REGENERABILE

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 14.10

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei |AUDITAREA SI CERTIFICAREA SISTEMELOR ENERGETICE

2.2 Responsabil de curs Conf.dr.ing. Ligia Moga — ligia.moga@ccm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar | Conf.dr.ing. Ligia Moga — ligia.moga@ccm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu | Il | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DO
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 3 2 . 1 0 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 14 3.6 0 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 30
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat 10
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 83
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Notiuni generale de energetica sistemelor, bazate pe surse conventionale si
surse regenerabile de energie: solara, geotermala, aerotermala, eoliana.

recunoasterea componentelor acesteia

Utilizarea calculatorului, a instrumentelor de masurare si control, intelegerea
4.2 de competente functionarii unei instalatii termice, individual si integrata intr-un sistem,

5. Conditii (acolo unde este cazul)

cursului

e Suport tehnic (computer cu conexiune la internet,
5.1. de desfasurare a cursului camera si microfon) pentru desfasurarea online a

1




e Cont institutional Microsoft si Platorma Teams

5.2. de desfasurare a seminarului

e Suport tehnic (computer cu conexiune la internet,
camera si microfon) pentru desfasurarea online a
activitatilor aplicative

e Cont institutional Microsoft si Platorma Teams

6. Competentele specifice acumulate

O

o

@)

Cunostinte teoretice:

Sa cunoasca modul in care se efectueaza expertiza termica si energetica a unei cladiri si
a instalatiilor care o deservesc;

Sa cunoasca tehnologii care utilizeaza surse conventionale de energie;

Sa cunoasca tehnologii care utilizeaza surse regenerabile de energie;

Sa cunoasca detalii despre constructia, functionarea si exploatarea echipamentelor,
pentru instalatii care utilizeaza surse regenerabile de energie;

Sa evalueze performanta energeticda a unei cladiri, dintr-o perspectiva integrata:
constructie, instalatii si surse regenerabile de energie;

Sa cunoasca conceptul nZEB (nearly Zero Energy Building);

Sa cunoasca informatii despre Strategia de Renovare pe Termen Lung a Romaniei (SRTL)
si despre Programul de eficienta energetica al Romaniei ;

Sa cunosca notiuni sintetizate privitor la legislatia aplicabila, la nivel national si
international;

Sa cunoasca notiuni de specialitate din reglementarile tehnice aplicabile.

Deprinderi dobandite:

o Sa evalueze performanta termica si energeticd a unui sistem cladire-instalatii-surse
regenerabile de energie, independent de zona geografica si de destinatie: rezidentiala
sau nerezidential3;

% o Sa evalueze impactul aplicarii diverselor surse regenerabile de energie in aplicatii
IS curente;
2
g_ Abilitati dobandite:
[ o Utilizare si prelucrare de date cu instrumentele: camera de termoviziune, contoare
S termice si electrice, debitmetre, normative tehnice si standarde aplicabile;
g o Dezvoltarea capacitatii de analiza, prin evaluarea impactului aplicarii unor tehnologii, cu
g scopul atingerii unor performante impuse a sistemului cladire-instalatii-surse
O regenerabile de energie (audit energetic, nZEB);
o o | Utilizarea unor softuri: Excel, Therm, CoolPack.
:q&; TQ Dezvoltarea capacitatii de sinteza, interpretare si prelucrare a informatiilor din domeniu.
‘é_ g Capacitatea de a analiza si evalua procese complexe.

c
S £

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

disciplinei

Dezvoltarea de competente in domeniul auditarii si certificarii energetice

7.1 Obiectivul general al a cladirilor, considerate ca sistem energetic: cladire-instalatii-surse

regenerabile de energie, in vederea utilizarii optime a surselor de energie
conventionale si regenerabile.

7.2 Obiectivele specifice

1. Asimilarea cunostintelor teoretice si practice privind evaluarea
performantei energetice si a auditului energetic al sistemelor
energetice: cladire-instalatii-surse regenerabile de energie




2. Evaluarea productiei si consumului de energie realizata cu surse
regenerabile de energie

3. Studiul reglementarilor tehnice aplicabile in domeniul auditului
energetic

4. Cunoasterea legislatiei aferente domeniului eficientei energetice

. Continuturi

8.1 Curs Metode de Observatii
predare

1. Legislatie si reglementari tehnice aplicabile privind auditul
energetic al sistemelor constructie-instalatii-surse 2 ore
regenerabile de energie

2. Auditul energetic al cladirilor existente si al instalatiilor

. 2 ore
termoenergetice aferente
3. 4. 5. Expertiza energetica a cladirilor - Notiuni despre
evaluarea performantei energetice. Anvelopa clidirii. Calculul | Curs pe suport 6 ore
puntilor termice. Calculul necesarului de incilzire. Calculul eIec.tromc
necesarului de apa calda de consum (online)
6. Evaluarea calitativa a performantei energetice a cladirii si In p(;ocesuIlFie 2 ore
instalatiilor prin termoviziune predare 9” Ine se
- = - — vor folosi metode
7. Energie produsa cu surse regenerabile de energie. Sisteme ) . 2 ore
solare multimedia
- " - - - rezentari
8. Energie produsa cu surse regenerabile de energie. Sisteme (po erooint 2 ore
i w i
fotovoltaice P , p !
animatii,

9. Energie produsa cu surse regenerabile de energie. Pompe de . 2 ore
secvente video,

caldura ) _
- - - - tabletd grafica)
10. Energie produsa cu surse regenerabile de energie. Centrale Discutii 2 ore
eoliene ’
11. Energie produsa cu surse regenerabile de energie. Sisteme de 2 ore
cogenerare
12. Cladiri al caror consum de energie este aproape egal cu zero. 2 ore
Conceptul nZEB (nearly Zero Energy Building). Definitie
concept si studii de caz.
13. Strategia de Renovare pe Termen Lung a Romaniei 2 ore
14. Programul de eficienta energetica al Romaniei 2 ore

Bibliografie

1. MC 001/2006 Metodologie de calcul al performantei energetice a cladirilor, cu modificarile si
actualizarile ulterioare, inclusiv varianta revizuita 2017-2021;

2. A.M. Magurean, “Analiza performantei energetice a cladirilor nerezidentiale prin tehnici de
modelare numerica si inteligenta artificiala aplicatd”, Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca,
2019. UTPRESS, ISBN 978-606-737-516-9;

3. Strategia Nationald de Renovare pe Termen Lung (SRTL), pentru sprijinirea renovarii parcului
national de cladiri rezidentiale si nerezidentiale, atat publice cat si private, intr-un parc imobiliar
cu un nivel ridicat de eficienta energetica si decarbonat pana in 2050

. Metode de iy
8.2 Seminar / laborator Observatii
predare
Seminarii
1. Evaluarea performantei termice a anvelopei cladirii. Calculul
. . . In rezolvarea 2 ore
numeric al puntilor termice. o
- - - — aplicatiilor
2. Evaluarea performantei termice a anvelopei cladirii. Calculul . . 2 ore
o S . numerice online
caracteristicilor geometrice si termice.




3. Calculul necesarului si consumului pentru incalzire a unui | se vor utiliza 2 ore
imobil, considerand instalatia termica existenta. softuri: Therm,

4. Calculul necesarului si consumului pentru apa calda de 2 ore
consum a unui imobil, considerand instalatia existenta.

5. Evaluarea impactului unor solutii care conduc la cresterea 2 ore
performantei energetice a cladirii.

6. Evaluarea impactului unor solutii cu surse regenerabile de 2 ore
energie care conduc la cresterea performantei energetice a
cladirii.

7. Prezentarea studiului de caz elaborat individual pe parcursul 2 ore
semestrului.

Bibliografie

1. MC 001/2006 Metodologie de calcul al performantei energetice a cladirilor, cu modificarile si
actualizarile ulterioare, inclusive varianta revizuita 2017-2021;

2. C107/1...7/2005 Normativele din seria C107, privind proiectarea higrotermica a cladirilor, cu
modificarile si actualizarile ulterioare;

3. SC 007-2013 Solutii cadru privind reabilitarea termo-higro-energetica a anvelopei cladirilor de
locuit existente;

4. SR ENISO 10211:2017 - Punti termice in constructii - Fluxuri termice si temperaturi superficiale
— Calcule detaliate;

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

Competentele insusite de catre studenti la aceasta disciplina, raspunde unei cerinte a pietei, Tn contextul
introducerii obligativitatii nZEB (nearly Zero Energy Building) la toate cladirile noi, ihcepand cu
31.12.2020, concept care implicd asigurarea a min. 30% din consumul de energie primara totald al
oricarei cladiri, cu surse regenerabile de energie.

10. Evaluare

. . o 10.2 Metode de 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare . -
evaluare din nota finala
Sustinere ppt. si
Elaborarea si sustinerea unui material de|argumentare 30%
10.4C sinteza, cu integrarea temelor de la seminar
A Lurs Examenul se desfasoara
online, pe platforma
Teams
10.5 Seminar Elaborarea pe parcursul semestrului a
. Prezentare o
temelor (proiect) 70%

Nota Finald = 30% elaborare material de sinteza cu integrare teme seminar + 70% teme seminar (proiect)

10.6 Standard minim de performanta

e Prezenta minimala la activitatile ne-obligatorii (minim 3 seminarii);
e Predare teme la seminar;




Data completarii:
20.06.2025

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Conf.dr.ing. Ligia Moga
Aplicatii Conf.dr.ing. Ligia Moga

Data avizarii in Consiliul Departamentului IM

20.06.2025

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii ARMM

25.06.2025

Director Departament

Prof.dr.ing. Cristian Dudescu

Decan
Prof.dr.ing. Nicolae Filip




FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica
1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii Ingineria transporturilor

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Logistica si Siguranta in Transporturi / Inginer

1.7 Forma de invatamant IF —nvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 10.00

2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Auditul sigurantei rutiere
2.2 Titularul de curs Dr.Ing. Cristea Florin
2.3 Titularul activitatilor de laborator |Dr.Ing. Cristea Florin

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare Examen
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
‘e A s 3 2 . 0 1 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 16
(d) Tutoriat -
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum Cunostinte de baza privind legislatia auto

4.2 de competente Cunostinte de utilizare a calculatorului

5. Conditii (acolo unde este cazul)
Platforme online specifice invatamantului online / sala de curs dotata cu
videoproiector, software adecvat

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Frecventarea (prezenta 100%) si efectuarea (finalizarea / promovarea) activitatilor
de la aplicatii conditioneaza admiterea la forma finala de evaluare a disciplinei.




6. Competentele specifice acumulate

o Identificarea, definirea, utilizarea notiunilor specifice sigurantei rutiere;
e Utilizarea instrumentelor de evaluare / auditare siguranta rutiera;

® Utilizarea cunostintelor fundamentale in domeniul fluxurilor de trafic pentru folosirea unor
programe dedicate caracterizarii, modelarii si simularii fluxurilor de trafic si sigurantei rutiere.

v ) . N

r=3 © | e Dezvoltarea proiectelor de audit sigurnata rutiera;

o . . . . eimgee . . . «

5 .g ® Definirea si precizarea exigentelor mobilitatii durabile si caracterizarea elementelor care definesc legatura
g' 2 dintre sistemul de transport si sistemul de activititi economico-sociale dintr-un teritoriu, prin prisma
S g auditului de siguranta traficului;

pachete de

de resurse;

in cadrul colectivului de lucru, promovandu-se spiritul de initiativa si creativitate.

Competente
transversale

intr-o limba de circulatie internationala

o Utilitizarea normelor juridice, normativelor si reglementarilor specifice nationale si internationale pentru
elaborarea de proiecte tehnologice in domeniul transportului si traficului pentru optimizarea consumului

o Aplicarea tehnicilor de relationare si munca eficienta in echipa multidisciplinara (ingineri de diverse
formatii, arhitecti, urbanisti, biologi, statisticieni, matematicieni, economisti), pe diverse paliere ierarhice,

e Autoevaluarea obiectiva si permanenta in largirea nivelului de cunoastere din domeniu (marcat de
interdisciplinaritate), utilizarea tehnologiilor informationale moderne in documentare si invatare, inclusiv

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei .
rutiere

Dezvoltarea de competente de specialitate iIn domeniul auditului sigurantei

siguirantei rutiere si a drumurilor

7.2 Obiectivele specifice variate tipuri de concepte, situatii, procese etc. (in contexte
asociate analizei de siguranta rutiera

sigurnatei rutiere;

o Cunoasterea, intelegerea conceptelor, teortice si aplicative de baza specifice

e Utilizarea cunostintelor de baza pentru explicarea si interpretarea unor

mai largi),

e Dezvoltarea abilitatilor de operare cu instrumente specifice auditului

8. Continuturi

8.1 Curs Nr.ore | Metode de predare | Observatii
Conceptia traseeleor rutiere; notiuni de baza 2

Etapele de elaborare si continutul cadru al documentatiei tehnico — 4

economice privind dezvoltarea de drumuri

Sisteme de protectie pentru siguranta circulatiei la drumuri si 2

autostrazi

Stalpi de ghidare si parapete, prescriptii generale si norme de 2 -

proiectare / amplasare Utilizarea
Dispozitive de protecie pentru drumuri, terminologie si domeniul | tehnologiilor

de utilizare moderne de
Dispozitive de protectie pentru drumuri, clase de performanta si 2 predare / utilizarea
cr.iterii de acceptare a ?ncercérilor de irr.lpac.t _ platformelor
PlSpO%ltllVe de protectie pentru drumuri, criterii de acceptare a 2 dedicate
incercdrilor la soc . lui
Dispozitive de protectie pentru drumuri, clase de performanta si 2 Invatamantulul
metode de incercare pentru atenuatorii de impact

Dispozitive de protectie pentru drumuri, evaluarea conformitatii 2

dispozitivelor de retinere a vehiculelor

Sisteme anti orbire pentru drumuri, performante si caracteroistici 2

Sisteme de protectie pentru drumuri si autostrazi 4

Bibliografie

[1]. HG 907/2016

[2]. AND 591

[3]. SREN 1317 /1,2,3,4 2011

[4]. SR EN 12676 /2002

[5]. AND 593

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii




Prezentarea lucrarilor de laborator, norme specifice de protectia 2
muncii la lucrdrile e laborator

Identificarea traseelor rutiere 2
Dezvoltarea unei documentatii in concordanta cu continutul cadru

al documentatiei tehnico — economice privind dezvoltarea de 2
drumuri

Identificarea dispozitivelor de protectie a drumurilor 2
Stalpi de ghidare si parapete, prescriptii generale si norme de 2
proiectare / amplasare

Criterii de acceptare a incercarilor de impact 2
Evaluarea lucrarilor de laborator 2
Bibliografie

[1]. HG 907/2016

[2]. AND 591

[3]. SREN 1317/1,2,3,4 2011
[4]. SR EN 12676 /2002
[5]. AND 593

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

Competentele acumulate vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in domeniul ingineriei
transporturilor. In formarea competentelor se tine seama de optiunile angajatorilor recomandate institutiilor de
invatamant superior pentru formarea absolventilor (abilitatea de a folosi eficient timpul, abilitarea de a lucra in echipa,
abilitatea de a invata repede, abilitatea de a coordona echipe, oportunitati noi in interesul firmeli, abilitatea de a folosi
computerul si internetul, capacitatea de adaptare la situatii noi etc.) si de prioritatile recomandate de angajatori in
formarea absolventilor (creativitate si capacitate de inovare, capacitatea de analiza critica si autocritica, abilitatea de
a invata repede, cunostinte din alte domenii).

Parcurgerea si promovarea disciplinei vor asigura abilitati pentru urmatoarele calificari conform RNCIS: 214441
Specialist reglementari/carti identitate vehicule/verificari tehnice inmatriculare/inspectii tehnice /omologari oficiale, ,
214952 Auditor de siguranta rutiera, 2321 Profesori in invatamantul liceal, postliceal, profesional si de maistri, 214951
Experti tehnici extrajudiciari, 241601 Inspector de specialitate asigurari, 241603 Referent de specialitate asigurari,
241606 Inspector de risc, 241607 Inspector de specialitate daune , 241608 Inspector coordonator daune, 2514
Cercetitori, ingineri de cercetare si asistenti de cercetare in electronica, transporturi si telecomunicatii, 214474 Asistent
de cercetare in autovehicule rutiere.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |, i
din nota finala
Cunoasterea conceptelor fundamentale|Test grila 70 %
privind auditul sigurantei rutiere
10.4 Curs Abilitatea de utilizare a termenilor

specifici sigurantei rutiere
Capacitatea de analiza a lucrarilor de

drumuri

Abilitatea de dezvoltare documentatii|Analiza documenatiei de 30 %
10.5 Seminar/Laborator tehplco —economice de audit al sigurantei|audit 51g1{ran§a rutiera

rutiere dezvoltata

/Proiect Abilitatea de organizare a auditului de

siguranta rutiera

10.6 Standard minim de performanta

- Identificarea si exprimarea principiilor de functionare a unui sistem de transport utilizand limbajul tehnic si aparatul
fizico-matematic si informativ specific domeniului auditului siguarntei rutiere;

- Realizarea unui proiect privind evaluarea interdependentelor dintre transporturi si urbanism sau amenajarea
teritoriului in concordanta cu exigentele de siguranta rutierd, cuprinzand inclusiv determinarea cererii de transport.




Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
26.06.2024 Curs Dr.ing. Cristea Florin
Aplicatii Dr.ing. Cristea Florin

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART
28.06.2024

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM
28.06.2024

Director Departament

Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor

1.5 Ciclul de studii

Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Autovehicule Rutiere / Inginer

1.7 Forma de invatamant

IF Tnvatamant cu frecventd

1.8 Codul disciplinei

60.10

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Autovehicule Electrice si Hibride

2.2 Titularul de curs

Prof. Dr. Habil. Ing. Bogdan Ovidiu Varga -
bogdan.varga@auto.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Drd.Ing. Horatiu Carausan - horatiu.carausan@auto.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu v | 2.5 Semestrul | I | 2.6 Tipul de evaluare C
. . . .. .|Categoriaformativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DO
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
Coex A x 3 2 ) 1 )
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 35 )8 3.§ 3.6 14 3..6
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
(b) Documentare suplimentara n biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 9
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 6
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 4
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 33
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 75
3.10 Numarul de credite 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente

Cunostinte generale despre sistemul de propulsie al autovehiculelor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului [Predare fizica

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Predare fizica, lucrari pe grupe de studenti.




6. Competentele specifice acumulate

. notiuni de baza privind autovehiculele electrice
- . notiuni de baza privind autovehiculele hibride
,5 o elemente constructive ale autovehiculelor electrice si hibride
‘é . principii de functionare ale autovehiculele electrice
a |° principii de functionare ale autovehiculele hibride
g- . evaluarea functionalitatii electronicii de putere
% J evaluarea functionalitatii bateriilor de inalta tensiune
e | evaluarea functionalitatii statiilor de incarcare a autovehiculelor electrice
S . managementul termic al unui autovehicul electric
. concepte de diagnosticare a autovehiculelor electrice
. sa cunoasca componentele de baza ale autovehiculelor electrice si hibride
J sa identifice tipologiile tehnice si comerciale ale acestora
% 2 sa identifice tipologiile statiilor de Tncarcare
% 1 sa cunoasca cerintele specifice normelor de protectia muncii
CEL § o sa cunoasca normele privind reparatiile acestor tipuri de autovehicule
S E|e sa stabileasca planuri de mentenanta pentru acest tip de autovehicule
o sa respecte protocolul elaborat de producator in ceea ce priveste evaluarea starii
de functionare a acestor tipuri de autovehicule.

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

Dezvoltarea de competente specifice in domeniul autovehiculelor
7.1 Obiectivul general al disciplinei | electrice si hibride cu scopul cunoasterii in profunzime a structurii,
a modului de lucru si a dimensionarii acestora.

Asimilarea cunostintelor teoretice privind structura si
componentele autovehiculelor electrice si hibride;

7.2 Obiectivele specifice Cunoasterea regimului si a limitelor privind statiile de incarcare;
Obtinerea deprinderilor de utilizare a unei metodologi de cercetare
prin efectuarea de experimente practice.

8. Continuturi

Nr. M
8.1 Curs r etode de Observatii
ore predare

Notiuni introductive. Generalitati

Autovehicule electrice - structura

Autovehicule hibride- structura

Motoare electrice destinate propulsiei

Electronica de putere- rol si cerinte

Baterii de Thalta tensiune

Managementul autovehiculelor electrice si hibride
Managementul termic al autovehiculelor electrice si hibride
Incircarea dinamica a autovehiculelor electrice si hibride

Expunere,
discutii

NINININ[BRININIDIDIN

Statii de incarcare in CC si CA

Normele de protectia muncii incidentale in cazul
autovehiculelor electrice si hibride
Bibliografie:

N




[1]Electric and PlugIn Hybrid Vehicles Advanced Simulation Methodologies, ISBN: 978-3-319-18638-2,
Autor principal Bogdan Ovidiu VARGA © Springer International Publishing Switzerland 2015, 524
pagini; DOI)10.1007/978-3-319-18639-9.

[2]Electric and Hybrid Vehicles Author(s): Gianfranco Pistoia ISBN: 978-0-444-53565-8;

[3]Energy Management Strategies for Electric and Plug-in Hybrid Electric Vehicles; Sheldon S.
Williamson, 2013 Publisher Springer-Verlag New York Copyright Holder Springer Science+Business
Media New York eBook ISBN 978-1-4614-7711-2 DOI 10.1007/978-1-4614-7711-2 Hardcover ISBN
978-1-4614-7710-5 Edition Number 1;

. . Nr. Metode de ..
8.2 Seminar / laborator / proiect Observatii
ore predare
1. Vehiculele electrice elemente componente 2 Conversatie,
2. Dimensionarea necesarului energetic al 5 Conversatie + Pentru
i Experiment .
aL.JtOVGI‘?ICU|e|OI‘ . ‘ p‘e. ent, activitatea de
3. Dimensionarea motoarelor electrice destinate 5 Individual, laborator
propulsiei electrice Expunere, ]
4. Dimensionarea electronicii de putere 2 activitate urmeaza sa fie
5. Dimensionarea bateriei de inalt3 tensiune 2 aplicativd, utilizate
6. Calculul energiei recuperate prin franare 5 ::onversatle, echipamentele
regenerativa Aucru si tehnica din
— = - - in grup.
7. Evaluarea timpilor de incarcare ai autovehiculelor & . P laborator.
L . . n Realizarea
electrice si hibride functie de statia de incarcare. 2 L
activitatii prin
munca in echipa

Bibliografie:

[1]Electric and Plugln Hybrid Vehicles Advanced Simulation Methodologies, ISBN: 978-3-319-18638-2,
Autor principal Bogdan Ovidiu VARGA © Springer International Publishing Switzerland 2015, 524
pagini; DOI)10.1007/978-3-319-18639-9.

[2]Electric and Hybrid Vehicles Author(s): Gianfranco Pistoia ISBN: 978-0-444-53565-8;

[3]Energy Management Strategies for Electric and Plug-in Hybrid Electric Vehicles; Sheldon S.
Williamson, 2013 Publisher Springer-Verlag New York Copyright Holder Springer Science+Business
Media New York eBook ISBN 978-1-4614-7711-2 DOI 10.1007/978-1-4614-7711-2 Hardcover ISBN
978-1-4614-7710-5 Edition Number 1;

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

Competentele acumulate vor fi necesare inginerilor care-si desfasoara activitatea in cadrul: unitatilor de
proiectare, constructie si exploatare a autovehiculelor; a unitatilor de service, mentenanta si intretinere
a autovehiculelor; a inginerilor mecanici si inginerilor tehnologi din domeniul auto.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . s
din nota finala

Verificarea cunostintelor prin rezolvarea |Proba scrisa — durata
de probleme si o parte teorie (intrebari) |evaluarii - 2 ore (fizic sau |70%
in scris (1,5 ore). online)

10.4 Curs




Verificarea cunostintelor legate de
10.5 Seminar/Laborator |operarea standurilor, a

/Proiect metodologiilor si a normelor de
protectia muncii specifice.

Verificarea dosarului cu
lucrarile de laborator 30%
(fizic sau online)

10.6 Standard minim de performanta- minim nota 5 (cinci).
Trebuie sa cunoasca componentele de baza ale autovehiculelor electrice si hibride, sa identifice tipologiile
tehnice si comerciale ale acestora, sa identifice tipologiile statiilor de incarcare.

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
24.06.2025 Prof. Dr. Ing. Bogdan Varga
Curs
Aplicatii Drd.Ing. Horatiu Carausan
Data avizarii in Consiliul Departamentului ART Director Departament
Prof.dr.ing. Barabas Istvan
24.06.2025
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae
25.06.2025
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SYLLABUS
1. Data about the program of study
1.1 | Institution Technical University of Cluj-Napoca
1.2 | Faculty Faculty 9f Automotive Engineering, Mechatronics and
Mechanics
1.3 | Department Automotive Engineering and Transportation
1.4 | Field of study Automotive Engineering
1.5 | Cycle of study Master in Science
1.6 | Program of study/Qualification Advanced Techniques in Automotive Engineering
1.7 | Form of education Full time
1.8 | Subject code 16.20
2. Data about the subject
2.1 |Subject name Basics of Autonomous Driving
2.2 |Subject area Automotive engineering
. Associate Professor PhD Eng. Nicolae CORDOS -
2.3 |Course responsible/lecturer . .
nicolae.cordos@auto.utcluj.ro
. . Associate Professor PhD Eng Nicolae CORDOS-
2.4 |Teachers in charge of seminars ) .
nicolae.cordos@auto.utcluj.ro
2.5 Year of study | Il [2.6 Semester | | [2.7 Assessment | E  [2.8 Subject category ~ [DA/DO
Estimated total time
3.1 Number of hours per week 3 [3.2 of which, course: | 2 33 seminar / . 0/1/0
laboratory / project
3.4 Total hours in the curriculum 42 (3.5 of which, course: | 28 3.6 seminar / 14
laboratory :
Individual study hours
Manual, lecture material and notes, bibliography 45
Supplementary study in the library, online and in the field 20
Preparation for seminars/laboratory works, homework, reports, portfolios, essays 11
Tutoring 5
Exams and tests 2
Other activities -

3.7 | Total hours of individual study 83
3.8 | Total hours per semester 125
3.9 | Number of credit points 5
3. Pre-requisites (where appropriate)
4.1 | Curriculum General knowledge of mathematics, physics, mechanics
4.2 | Competence Computer use knowledge
4. Requirements (where appropriate)
5.1 | For the course Course room, laptop, video projector

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania
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5.2 | Forth

Attendance (present 100%) and performing (completion /
e applications promotion) the applications activities condition the admission to the
final evaluation of the discipline.

Specific competences

Professional
competences

e Identification, definition and using of the specific concepts for ADAS;

e Using the study principles and the graphical tools for describing the ADAS;
e Description of the dynamic phenomena specific to a rational exploitation of the vehicles
ADAS

e Develop of the models from the field of engineering automotive;

e Implementation of the study strategies of the ADAS depending on their exploitation
conditions.

Cross
competences

» Responsibly execution of the complex professional duties in conditions of restricted autonomy
and qualified assistance - Autonomy and responsibility

o Awareness of the need for continuous training; efficient use of the resources and the learning
techniques for personal and professional development - Personal and professional
development

o

Disciplin

e objectives (as results from the key competences gained)

7.1 | General objective

e Development of professional skills in the field of automotive
engineering

e knowledge, understanding concepts, theories and methods of
modeling of the vehicles ADAS; Their proper use in the
professional communication

¢ Use the basic knowledge for the application and interpretation of
various types of concepts, situations, processes etc. (In wider

7.2 | Specific objectives contexts) associated to the ADAS - Explanation and

Interpretation
¢ Development of professional projects using innovative principles
and methods, quantitative and qualitative, consecrated in
the field of the motor vehicle engineering - Creativity and

Innovation
7. Contents
8.1. Lecture (syllabus) Teaching methods |Notes
Fundamentals of Driver Assistance Development.
1. . o 2 hours
Fundamentals of Machine Vision Exposure
9 Technical Sensor Characteristics for Driver Assistance (explanation, 2 hours
Systems i : description),
Vehicle Dynamics Sensors for DAS. Technical Sensor . 2 hours
3. - ) . presentation,
Characteristics for Driver Assistance Systems analysis
4. Lateral Guidance Assistance.Lane Change Assistance advantag e’ s 2 hours
5. Longitudinal Guidance of vehicle disadvantagés 2 hours
6. Adaptive Cruise Control applicability 2 hours
7. Automotive RADAR conversation, 2 hours
8. Automotive LIDAR demonstration, 2 hOUI’S
9. Automotive Camera 2 hours

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania
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10 Ultrasonic Sensor .Parking Assistance Sensors. Active illustration, 2 hours
Parking guidance etc.
11. Data Fusion of Environment-Perception Sensors for ADAS 2 hours
12 Human Information Processing. Driver Characteristics and 2 hours
the Limits of Human Performance Capacity
13 Requirements for Driver Assistance Systems. Type 2 hours
Approval Regulations.Euro NCAP Requirements
Effect on the Characteristics of Driver Assistance Systems. 2 hours
14. | AUTOSAR Mechanisms for Functional Safety (ISO
26262)
Bibliography

[1]. Winner, Hermann, et al., eds. Handbook of driver assistance systems. Amsterdam, The Netherlands::
Springer International Publishing, 2014..
[2] Hermann Winner, Stephan Hakuli, Felix Lotz, and Christina Singer. 2015. Handbook of Driver

Assistance Systems: Basic Information, Components and Systems for Active Safety and Comfort (1st.
ed.). Springer Publishing Company, Incorporated.
[3] ISO 15622 (2010) Adaptive cruise control — performance requirements and test procedures
[4] 1SO 26262 (2012) Road vehicles — functional safety
[5]. Daniel Watzenig, Martin Horn, Automated Driving , 2017, ISBN 978-3-319-31895-0 (eBook),
Springer Publishing Company, Incorporated.
[8]. Automotive System Dynamics and Control, Masato Abe, Yu Fan, China Machine Press, 2012.

8.2. Applications/Seminars Teaching methods |Notes
1 Identify the specific elements of ADAS on a vehicle that 2 hours
' contains different sensors. .
— - : - Problem solving,
) Classification of ADAS sensors according to their behavior exercise 2 hours
when the Yehlcle IS m_motlon . _ _ algorithmic,
3 C,tonstru_ctlon of a vehicle model with ADAS in modeling / conversation. 2 hours
simulation programs explanation
4, Radar sensor modeling and simulation description 2 hours
5. Camera and camera sensor modeling and simulation demonstration 2 hours
6. Lidar sensor modeling and simulation illustration, 2 hours
;| Modeling / Simulation of a complete ADAS system on a guidance etc. | 2 hours

vehicle. Data Fusion of Environment-Perception Sensors

[1]. Winner, Hermann, et al., eds. Handbook of driver assistance systems. Amsterdam, The Netherlands::
Springer International Publishing, 2014..
[2] Hermann Winner, Stephan Hakuli, Felix Lotz, and Christina Singer. 2015. Handbook of Driver

Assistance Systems: Basic Information, Components and Systems for Active Safety and Comfort (1st.
ed.). Springer Publishing Company, Incorporated.
[3] ISO 15622 (2010) Adaptive cruise control — performance requirements and test procedures
[4] 1SO 26262 (2012) Road vehicles — functional safety
[5]. Daniel Watzenig, Martin Horn, Automated Driving , 2017, ISBN 978-3-319-31895-0 (eBook),
Springer Publishing Company, Incorporated.
[8]. Automotive System Dynamics and Control, Masato Abe, Yu Fan, China Machine Press, 2012.

8.3. Project
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8. Bridging course contents with the expectations of the representatives of the community,
professional associations and employers in the field

The gained skills will be required to the employees who work in the field of the motor vehicle engineering. In the
training of the competences are taking into account the employers options recommended for the higher education
institutions for training the graduates (ability to use the time efficiently, empowering team work, ability to learn
quickly, the ability to coordinate teams, new opportunities in the field the interest of the company, ability to use the
computer simulation, ability to adapt to new situations, etc.) and the priorities recommended by the employers in
the field for training the graduates (creativity and capacity for innovation, ability to negotiate, critical and self-critical
analysis ability, knowledge of other areas).

9. Evaluation

10.3 Weight in the

Activity type 10.1 Assessment criteria 10.2 Assessment methods .
final grade

Frequency and behaviour in
Course activities. The given marks to the Written assessment 50%
final examination

- Ability to work with assimilated

Applications i icipati
pp _ knowledge: Active participation at 50%
and project - . . applications.
- Ability to apply in practice;
10.4 Minimum standard of performance
- calculation and graphic representation of some vehicle components at the performance level;
- elaboration of physical-mathematical models for their use in the study of vehicle ADAS;
- Presentation of the project correctly and completely - Qualified
- each subject in the test has to be solved - minimum score 5 (five)
Date of filling in: Title Surname Name Signature
10.06.2024 Associate Professor PhD Eng. Nicolae
Lecture
Cordos

Teachers in Associate Professor PhD Eng. Nicolae

charge of Cordos

application
Date of approval in the department ART Head of department
26.06.2024 Prof.PhD.Eng. Barabas Istvan
Date of approval in the faculty ARMM Dean
28.06.2024 Prof.PhD.Eng. Filip Nicolae
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica
1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii Ingineria autovehiculelor

1.5 Ciclul de studii Masterat

Tehnici Avansate in Ingineria Autovehiculelor (Advanced
Techniques in Automotive Engineering - lb. engleza) /Inginer
1.7 Forma de invatamant IF Tnvatamant cu frecventd

1.8 Codul disciplinei 01.00

1.6 Programul de studii / Calificarea

2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Baze si fundamente ale inteligentei artificiale
2.2 Titularul de curs Prof.dr.habil.ing. Florin MARIASIU-florin.mariasiu@auto.utcluj.ro
2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Asist.ing. Thomas BUIDIN- thomas.buidin@auto.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare Ex
. . . .. .|Categoriaformativa DA
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 3 2 . 0 1 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 11
(d) Tutoriat 15
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Nu este cazul

4.2 de competente Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului [Nu este cazul




5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / [Nu este
proiectului

cazul

6. Competentele specifice acumulate

e Descrie nivelurile de |
[ ]
e Faca diferenta intre d

probleme

Competente profesionale

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili:
e Defineasca si sa descrie Inteligenta Artificiala

nteligenta Artificiala

Defineasca si sa descrie notiunile de Machine/Deep Learning

atele structurate si cele nestructurate

Descrie modul in care Machine Learning structureaza datele
e Descrie modul in care Machine Learning utilizeaza calculul probabilistic pentru a rezolva

e Descrie metode prin care Machine/Deep Learning analizeaza datele
e Creeze si sa utilizeze un model simplu de Machine/Deep Learning
® Lucreze intr-un mediu multi- si interdisciplinar

e Utilizarea adecvata a terme
europeana (engleza);

¢ Dezvoltarea competentelor
¢ Dezvoltarea abilitatilor de a

Competente
transversale

¢ Utilizarea de metode si tehnici adecvate si eficiente de invatare moderna;

nilor tehnici specifici, in comunicarea orala si scrisa intr-o limba

si abilitatilor de lucru in echipa,
naliza si decizie

¢ Utilizarea tehnologiei informatiei si comunicatiilor (TIC).

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea expertizei, competente si abilitatilor specifice in
domeniul ingineriei auto, cu cunostinte detaliate ale unui domeniu
de specializare (Inteligenta Artificiala) pentru a sprijini formarea
profesionala

7.2 Obiectivele specifice

1.Asimilarea cunostintelor de baza si fundamentale despre
Inteligenta Artificiala

2.0btinerea de competente informatice pentru crearea unui model
de Inteligenta Artificiala (Machine sau Deep Learning),

3.Efectuarea de calcule, demonstratii si aplicatii, prin utilizarea
software-ului specific pentru crearea unui model de Inteligenta
Artificiala

4.Dezvoltarea si elaborarea proiectelor tehnice si/sau primare de
cercetare

8. Continuturi

8.1 Curs

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1.Introducere in Inteligenta Artificiala

2.Procesul de evolutie al Inteligentei Artificiale

3.Structura si analiza datelor

4.Test de evaluarettl

5.Procesarea limbajului natural si viziunea computerizata

6.Clasificarea imaginilor folosind Intel

igenta Artificiala

7.Machine Learning si Deep Learning

Expunere si

8.Testul de evaluare#2

NINININININININ

aplicatii.




9.Inteligenta artificiala generativa Studii de caz. Predare
10.Etica, riscuri si oportunitati ale Inteligentei Artificiale cursuri
onsite

11.Aplicatii de Inteligenta Artificiala in ingineria auto
12.Test de evaluare#3
13.Viitorul si provocarile Inteligentei Artificiale

NINININININ

14.Recapitulare. Prezentarea conditiilor de examinare.

Bibliografie

e S.Russel and P. Norvig, Artificial Intelligence: A Modern Approach (Pearson Series in Artificial Intelligence) (3rd
edition), ISBN- 978-0136042594

e J. Dummies, GENERATIVE Al - Comprehensive Guide for Beginners: Mastering Artificial Intelligence, Deep
Learning, and Business Applications with ChatGPT, ISBN- 978-0136042594, 2023.

e R.S. Sutton, A.G. Barto, Reinforcement Learning, second edition: An Introduction (Adaptive Computation and
Machine Learning series), 2nd Edition, 2021

e K. P. Murphy, Probabilistic Machine Learning: An Introduction, ISBN-978-0262046824, Publisher MIT Press, 2022

e T.Hastie, R. Tibshirani, J. Friedman, The Elements of Statistical Learning: Data Mining, Inference, and Prediction,
2nd Edition, 978-0387848570, Springer, 2016

e G.James, D. Witten, T. Hastie, R. Tibshirani, An Introduction to Statistical Learning: with Applications in R, 2nd
ed., Springer Texts in Statistics, 2021, ISBN 978-1071614174

e H.Wickham et al., R for Data Science: Import, Tidy, Transform, Visualize, and Model Data, 2nd Edition, ISBN 978-
1492097402, 2023.

e Note de curs

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1.Prezentarea lucrarilor de laborator si a cerintelor

activitatilor practice. Instalarea si pregatirea mediului 2

software.

2.Modele de regresie. Expunere si

3.Modele de clasificare. aplicatii. Pred.are
4.Modele Decision tree studii de caz. onsite

5.Modele clustering
6.Modele SVM (Support Vector MAchines)
7.Prezentare lucrari de laborator pentru evaluare
Bibliografie
e Mastering Machine Learning: A Step-by-Step Guide with MATLAB
(https://www.mathworks.com/campaigns/offers/mastering-machine-learning-with-
matlab.html)
e Note de curs

NINININININ

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

Abilitatile si competentele dobandite vor fi solicitate de catre angajatii care lucreaza in: Proiectare,
Calibrare, Optimizarea problemelor de inginerie legate de domeniul auto utilizdnd Al; Metode de
modelare si simulare numerica aplicate folosind Inteligenta Artificiala; Analiza datelor si statistici etc.

10. Evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare




Participarea la toate testele de
10.4 Curs evaluare periodice sau Examen cu
rezolvarea subiectelor de teorie
specifice disciplinei

Media notelor obtinute la
testele de evaluare sau 70%
examen test grila

Verificarea si evaluarea
rezultatelor lucrarilor de 30%
laborator

10.5 Seminar/Laborator |Rezolvarea lucrarilor si temelor de
/Proiect laborator

10.6 Standard minim de performanta

Cunostinte minime: Intelegerea complet3 a elementelor de bazi si fundamentale ale Inteligentei
Artificiale.

Abilitati minime: crearea si utilizarea unui model simplu de ML sau DL - nota minima 5 (cinci)
Fiecare subiect din test trebuie rezolvat - nota minim 5 (cinci)

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura

18.06.2025 Curs Prof.dr.habil.ing. Florin MARIASIU

Aplicatii Asist.ing. Thomas BUIDIN

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART Director Departament
24.06.2025 Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae

25.06.2025




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule rutiere si transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor - (lic+mas)

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Automobilul si mediul - (masA1)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

1.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Bazele cercetarii experimentale

2.2 Titularul de curs

Conf. dr. ing. Gheres Marius loan
Marius.Gheres@auto.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de laborator

Conf. dr. ing. Gheres Marius loan

24 Anul de 1 |2.5Semestrul |1 [2.6Tipul de evaluare examen
studiu
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
S v Ay 4 2 ) - 2 ) -
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 35 )8 3.6 i 3.6 )8 3.6 i
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 16
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 23
(d) Tutoriat 7
(e) Examinari 2

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 69
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs, dotata cu laptop, videoproiector si software adecvat.

5.2. de desfasurare a
laboratorului

Laborator.




6. Competentele specifice acumulate

C6.1. Demonstrarea cunoasterii metodologiei de cercetare, proiectare, implementare,
v QO aq a q .
£ -5 | optimizare si testare a automobilelor de perspectiva;
% © | C6.4. Fundamentarea activitatii de cercetare, evaluare si validare a sistemelor avansate ale
4] a Q an
g— Q | automobilelor pe criterii corecte de evaluare;
o a o a et AR 2 n g 08 " .
O £ | C6.5. Elaborarea de proiecte in scopul evidentierii si imbunatatirii automobilelor de perspectiva
O o ¢ ? ;
in echipe interdisciplinare
(O} ] g q a A o
= < | CT1. Executarea sarcinilor profesionale conform cerintelor precizate si in termenele impuse,
& ¢ q T ’ o o
% o | urmarind un plan de lucru prestabilit si sub indrumare calificata;
> sju A q A a q o o a_a o
g— @ | CT2. Integrarea facila in cadrul unui grup, asumandu-si roluri specifice si realizand o buna
S £ | comunicare in colectiv.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

— Tnsusirea cunostintelor privind utilizarea aparaturii de masurare,
prelucrarea si interpretarea rezultatelor experimentale.

— dezvoltarea deprinderilor de cercetare aplicativa avansata;

7.2 Obiectivele specifice — operarea si instrumentarea cu echipamente de cercetare;

— Tnsusirea metodelor de prelucrare a rezultatelor experimentale.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Consideratii generale. Cercetarea teoretica si aplicata.

Metode de cercetare stiintifica.

Planificarea si programarea cercetdrii experimentale.

Principiile generale ale mdsurdrii.

Performantele generale ale sistemelor de mdsurare.

Metode de mdsurare.

- - - - " Prelegere
Madsurarea eforturilor unitare si a deformatiilor. 8ere,

" T : conversatie
Madsurarea presiunii si debitelor. "

2| G| =] en|| @0 = || 82|22 | &

— demonstrare,
Madsurarea fortelor.

[EEN
o

. Mdsurarea momentelor de rotatie.

exemplificare,
orientare etc.

[y
[y

. Mdsurarea temperaturilor.

[EEN
N

. Tehnici de mdsurare si evaluare a emisiilor poluante.

NINININININININININININ

[EEN
w

. Erori de mdsurare. Valori medii si estimatiile acestora.

N

Verificarea ipotezelor.

14.

Determinarea parametrilor formulelor empirice prin
metoda celor mai mici pdtrate.

Bibliografie

1. DavidL, |. Paunescu, Bazele cercetdrii experimentale a sistemelor biotehnice, Bucuresti, 1999.

2. Duse D. M., N. F. Cofaru, Bazele cercetdrii experimentale, Sibiu, 2001.

3. Filip N., Zgomotul la autovehicule : mdsurarea si reducerea zgomotului la evacuarea gazelor pentru
motoarele cu ardere internd: fiabilitatea functionald, Cluj Napoca, 2000.

4. Gheres M. ., Bazele cercetdrii experimentale. Suport de curs. UTC-N, 2022.

8.2 Laborator Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1. Masurarea deplasarilor 2 —  verificarea

2. Masurarea fortelor cu ajutorul traductorilor tensometrici 2 cunostintelor

3. Masurarea momentelor de rotatie 2 teoretice

4. Masurarea presiunilor 2 privind:

5. Maésurarea debitelor 2 continutul

6. Madsurarea emisiilor poluante 2 lucrarii, baza




7. Eliminarea valorilor aberante din sirurile simple de date
experimentale si determinarea mediilor sirului de date
experimentale si al seriilor de date grupate pe intervale.

8. Estimatii de incredere ale adevaratei valori a unei marimi
masurate, in cazul sirului de date experimentale si al
seriilor de date grupate pe intervale.

9. Verificarea normalitatii repartitiei erorilor aleatoare cu
criteriul de concordanta.

10. Determinarea parametrilor unei functii liniare.

11. Realizarea unui sistem de achizitii de date pentru
masurarea temperaturilor.

12. Elaborarea unui program utilizand softul LabView pentru
achizitia de date.

13. Evaluarea activitatii de laborator.

materiala si
2 metodologia de
lucru;
- efectuarea
2 lucrarii
practice;
5 - prelucrarea si
interpretarea
2 rezultatelor.
2
4
2

Bibliografie

1. Cretu G., Bazele cercetdrii experimentale : indrumar de laborator, lasi, 1992.
2. Lupea l., Mdsurdtori de vibratii si zgomote prin programare cu LabView, Cluj Napoca, 2005

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

cercetare stiintifica.

Continutul disciplinei este Tnh concordanta cu preocuparile firmelor din domeniu si cu directiile actuale de

10. Evaluare

10.3 Pondere

— pregatirea sistematica a temelor
impuse pentru studiul individual

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare din nota final
10.4 Curs - finsusirea cunostintelor teoretice |- examen oral 60%

— Tnsusirea cunostintelor teoretice
10.5 Laborator si practice specifice laboratorului;| _ evaluare periodica 40%

10.6 Standard minim de performanta

rezultatelor cercetarilor experimentale.

- cunoasterea fundamentelor teoretice din domeniul cercetarii experimentale;
- cunostinte privind utilizarea aparaturii de masurare a marimilor fizice, prelucrarea si interpretarea

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Conf. dr. ing. Marius loan GHERES
20.06.2025
Laborator Conf. dr. ing. Marius loan GHERES

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Autovehicule
rutiere si transporturi

24.06.2025

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere,
Mecatronica si Mecanica

25.06.2025

Director Departament
Prof. dr. ing. Istvan BARABAS

Decan

Prof. dr. ing. Nicolae FILIP
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre programul de studiu

1.1 | Institutia

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 | Facultatea

Facultatea de Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 | Deoartament

Autovehicule Rutiere gi Transporturi

1.4 | Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor

1.5 | Ciclul de studii

Master

1.6 | Programul de studii / Calificarea

Tehnici Avansate Tn Ingineria Autovehiculelor

1.7 | Forma de invatamant

IF — invatamant cu frecventa

1.8 | Codul disciplinei

16.20

2. Date despre disciplina

2.1 |Denumirea disciplinei

Bazele conducerii automatizate

2.2 |Aria de continut

Ingineria Autovehiculelor

2.3 |Course responsible/lecturer

Conf. dr ing. Nicolae CORDOS- nicolae.cordos@auto.utcluj.ro

Titularul activitatilor de seminar /

2.4 .
laborator / proiect

Conf. dr ing. Nicolae CORDOS- nicolae.cordos@auto.utcluj.ro

2.5 Anul de studiu | 11 (2.6 Semestrul | | 2.7 Tipul de Ex |2.8 Regimul disciplinei |DA/DO
evaluare
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 3.2 din care curs 2 33 S?mmar/ laborator 0/1/0
/ proiect
;i;;s;;re din planul de 42 |3.5 din care curs: 28 fﬁsieerZE:nar/ laborator 14
Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 45
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 20
Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii i eseuri 11
Tutoriat 5
Examinari 2
Alte actiVitati......ceeeeveeeeeeeeieeeneen, -
3.7 | Total ore studiu individual 83
3.8 | Total ore pe semestru 125
3.9 | Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 | de curriculum

Cunostinte generale de matematica, fizicd, mecanica

4.2 | de competente

Cunostinte privind utilizarea computerului

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 | de desfasurare a cursului

Sala de curs, laptop, videoproiector

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania

tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro
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de d-esfaisur-are a _ | Participare (prezent 100%) si efectuarea (completarea /
5.2 | seminarului / laboratorului | promovarea) activitatilor de aplicare conditioneazi admiterea la
/ proiectului evaluarea finala a disciplinei.
6. Competente specifice
e Identificarea, definirea si utilizarea conceptelor specifice pentru ADAS;
2 fé, e Utilizarea principiilor studiului si a instrumentelor grafice pentru descrierea ADAS;
s 2 e Descrierea fenomenelor dinamice specifice exploatarii rationale a vehiculelor ADAS
8 Q . S
% g e Dezvoltarea modelelor din domeniul ingineriei auto;
= < A . . . n . e
a © e Punerea in aplicare a strategiilor de studiu ale ADAS in functie de conditiile lor de
exploatare.
2 e responsabild a sarcinilor profesionale complexe in conditii de autonomie limitata si
2 % asistenta calificatd - Autonomie si responsabilitate
8 T e Constientizarea necesitatii formarii continue; utilizarea eficienta a resurselor si
g tehnicilor de invatare pentru dezvoltarea personala si profesionala - Dezvoltare
© personala si profesionala
7. Obiective de disciplina (ca rezultate ale competentelor-cheie dobandite)
7.1 | Obiectiv general ° !Z)e;volj[a_rea aptitudinilor profesionale Tn domeniul
ingineriei auto
e cunoasterea, intelegerea conceptelor, teoriilor si
metodelor de modelare a vehiculelor ADAS; Utilizarea
lor adecvata in comunicarea profesionala
o Utilizarea cunostintelor de baza pentru aplicarea si
Obiective specifice interpretarea diferitelor tipuri de concepte, situatii,
2 procese etc. (In contexte mai largi) asociate cu ADAS -

Explicatie si Interpretare

e Dezvoltarea proiectelor profesionale folosind principii si
metode inovatoare, cantitative si calitative, consacrate in
domeniul ingineriei autovehiculelor - Creativitate si
Inovare

8. Continutul

8.1. Curs (programa) Metode de predare |Note
1 Fundamentele dezvoltarii ADAS. Fundamentele Machine 2 ore
' Vision
2 Caracteristicile senzorilor pentru sistemele de asistenta Expunere 2 ore
' pentru conducétorii auto (explicatie,
g Dinamica senzorilor ADAS. descriere), 2 ore
- = ; ” - - prezentare,
4. Sistemul de asistenta pentru schimbarea benzii de circulatie . : 2 ore
- — : - analiza, avantaje,
S. Ghidarea longitudinala a vehiculului dezavantaje, 2 ore
6. Adaptive Cruise Control aplicabilitate, 2 ore
7. | Sistemul RADAR conversatie, 2 ore
8. Sistemul LIDAR demonstra‘gle, 2 ore
= : ilustrare,
9. Sistemul de camera video Thdrumare etc. 2 ore
10 Senzorii cu ultrasunete . Senzori de asistenta la parcare. 2 ore
" | Parcare activa
11. | Fuziunea datelor senzorilor de perceptie a medilui pentru 2 ore

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania
tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro
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12. Interfata om-masina 2 ore

13, | Cerinte pentru sistemele de asistenta pentru conducatorii 2 ore
auto. Regulamentul de omologare de tip EuroNCAP
Efectul asupra caracteristicilor sistemelor de asistenta

14. pentru conducatorii auto. Mecanisme AUTOSAR pentru 2 ore
siguranta functionala (ISO 26262)

Bibliografie

[1]. Winner, Hermann, et al., eds. Handbook of driver assistance systems. Amsterdam, The Netherlands::
Springer International Publishing, 2014..

[2] Hermann Winner, Stephan Hakuli, Felix Lotz, and Christina Singer. 2015. Handbook of Driver
Assistance Systems: Basic Information, Components and Systems for Active Safety and Comfort (1st.
ed.). Springer Publishing Company, Incorporated.

[3] ISO 15622 (2010) Adaptive cruise control — performance requirements and test procedures

[4] 1SO 26262 (2012) Road vehicles — functional safety

[5]. Daniel Watzenig, Martin Horn, Automated Driving , 2017, ISBN 978-3-319-31895-0 (eBook),
Springer Publishing Company, Incorporated.

[8]. Automotive System Dynamics and Control, Masato Abe, Yu Fan, China Machine Press, 2012.

8.2. Aplicatii/Seminarii
P Metode de predare  [Notes
1 Identificarea elementelor specifice ale ADAS pe un vehicul care 2 ore
' contine diferiti senzori. Rezolvarea
2 Clasificarea senzorilor ADAS in functie de comportamentul lor probI(_amelor, 2 ore
' atunci cand vehiculul este in miscare eXGrC_Itaf_ea,
3 Construirea unui model de vehicul cu ADAS in programe de a'QOFItmIQ, 2 ore
' modelare / simulare conversafie,
4. Modelarea si simularea senzorilor radar exph(_:a'gle, 2 ore
: : : descriere,
58 Camera and camera sensor modeling and simulation . 2 ore
demonstratie,
6. Modelarea si simularea senzorilor Lidar ilustrare, orientare 2ore
. - _ etc. 2 ore
7 Modelarea / Simularea unui sistem ADAS complet pe un vehicul.
Fuziunea datelor senzorilor de mediu-perceptie

[1]. Winner, Hermann, et al., eds. Handbook of driver assistance systems. Amsterdam, The Netherlands:: Springer
International Publishing, 2014..

[2] Hermann Winner, Stephan Hakuli, Felix Lotz, and Christina Singer. 2015. Handbook of Driver Assistance
Systems: Basic Information, Components and Systems for Active Safety and Comfort (1st. ed.). Springer Publishing
Company, Incorporated.

[3] ISO 15622 (2010) Adaptive cruise control — performance requirements and test procedures

[4] 1SO 26262 (2012) Road vehicles — functional safety

[5]. Daniel Watzenig, Martin Horn, Automated Driving , 2017, ISBN 978-3-319-31895-0 (eBook), Springer
Publishing Company, Incorporated.

[8]. Automotive System Dynamics and Control, Masato Abe, Yu Fan, China Machine Press, 2012.

8.3. Project

9. Conectarea continutului cursului cu asteptirile reprezentantilor comunititii, asociatiilor
profesionale si angajatorilor din domeniu

Competentele dobandite vor fi necesare angajatilor care lucreazd in domeniul ingineriei autovehiculelor.
In formarea competentelor se iau in considerare optiunile angajatorilor recomandate pentru institutiile de
invatamant superior pentru formarea absolventilor (capacitatea de a utiliza timpul eficient, abilitarea
muncii in echipd, capacitatea de a invdta rapid, capacitatea de a coordona echipele, noi oportunitati in

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania

tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro



UNIVERSITATEA TEHNICA

MINISTERUL EDUCATIEI

up

DIN CLUJ-NAPOCA

FACULTATEA DE AUTOVEHICULE RUTIERE, MECATRONICA si MECANICA

DEPARTAMENTUL AUTOVEHICULE RUTIERE SI TRANSPORTURI

domeniu interesul companiei, capacitatea de a utiliza simularea pe calculator, capacitatea de a se adapta la
situatii noi , etc.) si prioritatile recomandate de angajatori in domeniu pentru formarea absolventilor
(creativitate si capacitate de inovare, capacitatea de negociere, capacitatea de analiza critica si autocritica,

cunoagterea altor domenii)

10. Evaluation

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

nota finala

10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din

Frecventa si comportamentul in .

ARON Evaluare scrisa
Curs activitati. Notele acordate la 60%
examenul final

- Abilitatea de a lucra cu

cunostinte asimilate; Participarea activa la

Laboratoare | Capacitatea de a aplica in Aplicatii. 40%
practica;

10.4 Standard minim de performanta

- calcularea si reprezentarea grafica a unor componente ale vehiculului la nivel de performanta;

- elaborarea modelelor fizico-matematice pentru utilizarea lor in studiul vehiculelor ADAS;

- fiecare subiect din test trebuie rezolvat - punctaj minim 5 (cinci)

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura

19.06.2024 Curs Conf.Dr.Ing. Nicolae Cordos

Aplicatii Conf.Dr.Ing. Nicolae Cordos

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART Director Departament
26.06.2024 Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae
__28.06.2024

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania

tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro



1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica -

1.5 Ciclul de studii

master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Ingineria sistemelor mecatronice - (masN1)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

13

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Bazele ingineriei mecatronice

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing.Vistrian MATIES

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conf.dr.ing.Simona NOVEANU

(f) Alte activitati:

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul | 1 2.6 Tipul de evaluare E

2.7 Regimul Categoria formativa DS

disciplinei Optionalitate DI

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33

O v Al w 3 1 . 0 0 . 2

saptdmana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 47 din 35 14 3.§ 0 3.6 0 3..6 )8

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 50
(b) Documentare suplimentara n biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 30
teren
(c) Pregatire si elaborare proiect 26
(d) Tutorat 0
(e) Examinari 2

0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 108
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 150
3.10 Numarul de credite 6

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Proiector, calculator, tabla

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Calculatoare, echipamente, software specific

6. Competentele specifice acumulate




C6. Gandire sistemica-transdisciplinara, abilitati de a tnvata/lucra in echipa pentru a concepe,
proiecta si realiza produse inteligente si sisteme mecatronice complexe, prin abordarea

integratda a componentelor:mecanica, electronica si software.

C6.1 Intelegerea si stapanirea abordarilor specifice ingineriei mecatronice, privind integrarea
elementelor:material, energie, informatie, in toate domeniile specifice tehnologiei: autotronica,
robotronica, agromecatronica, biomecatronica etc., pentru a realiza produse si sisteme
inteligente.

C6.2 Sa valorifice potentialul inovator al ingineriei mecatronice in activitatile saecifice privind
dezvoltarea societatii sustenabile si dezvoltarea economiei circulare.

C6.3 Sa valorifice potentialul inovator al platformelor software in activitatile de cercetare
proiectare pentru modernizarea produselor mecatronice.Informatia, componenta datatoare de
ton in raport cu materialul si energia este actvata prin software.Demersul este de importanta
majora pentru in economia circulara.

C6.4 Capacitatea de a diagnostica si testa fiabilitatea sistemelor mecatronice side a
fundamenta noi solutii constructive.

C6.5 Sa poata aborda cercetari complexe orientate spre componente de produse si sisteme
mecatronice inteligente.Demersurile sunt esentiale pentru dezvoltarea infrastructurii specifice
platformelor smart city.

Competente profesionale

CT1. indeplinirea activitatilor ingineresti transdisciplinare complexe, cu constientizarea corecta si
completa a conditiilor de finalizare a acestora inclusiv in prezenta unor factori potentiali de
risc.Sa cunoasca importanta aspectelor economico — financiare in toate fazele proiectarii precum
si impactul solutiilor ingineresti in context social.

CT2. Asumarea rolului in echipe inter si transdisciplinare, inclusiv in cele internationale, de a
rezolva probleme ingineresti complexe. Competente de comunicare profesionala pe orizontala
si pe verticala privind domeniile specifice celor trei piloni ai societatii sustenabile:economie,
societate, mediu. Formarea deprinderilor de a conduce echipe profesionale a capacitatii de
repartizare/planificare a activitatilor pe etape si delegarea responsabilitatilor catre subordonati.

Competente
transversale

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

Modelarea, simularea, optimizarea si implementarea sistemelor

7.1 Obiectivul general al disciplinei .
mecatronice avansate.

7.2 Obiectivele specifice Cunoasterea arhitecturii unui sistem mecatronic avansat.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

C1-2 Fundamentele mecatronicii.Etape in dezvoltare: Tehnologie,
Inginerie, Stiinta masinilor inteligente, Mediu pentru educatie
smart,invatare organizationala si dezvoltare sustenabila.Relatia 4
material, energie, informatie. Revolutia mecatronica-catalizatorul
dezvoltarii societatii sustenabile si a economiei circulare.

C3-4. Structura hard a unui sistem mecatronic.Dualismul flux
energetic- flux informational.Legaturi informationale, lanturi
cinematice informationale si rolul acestora in procesul de integrare
complexificare in mecatronicd.Mecatronica coloana vertebrala a Videoproiector,
tehnologiilor sec. XXI (Sisteme ciber-fizice),Internetul lucrurilor, tabla, discutii,
Inteligenta artificiald, Cloud computing si Big data.Analiza Internet
procesului de integrare —complexificare in structura unor sisteme
mecatronice reprezentative din

domeniile: Autotronica,Robotronica,
Agromecatronicd,Biomecatronica etc.

C5. Mecatronica in practica si educatia inginereasca.Proiectarea
integrata a sistemelor mecatronice.Platforme software dedicate —
motoarele invizibile care sustin inovarea si transforma
industria(Matlab-Simulink).




C6-7. Dezvoltarea ingineriei mecatronice iIn Romania. Platforma
Nationala de Mecatronica-Motorul dezvoltarii societatii
sustenabile si promovarea economiei circulare. Strategia nationala
in domeniu.
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8.2 Proiect Metode de predare | Observatii
Prin tema de proiect se cere:
Conceperea,proiectarea integrata, modelarea, simularea
si testarea unui produs/ sistem mecatronic
reprezentativ din domeniile:auto, robotica,
agromecatronica, biomecatronica, transporturi, aplicatii
educationale etc.
n dezvoltarea proiectului se vor urmari:
-analiza structurala si integrarea componentelor-
mecanica, electronica si software;analiza cinematica si
dinamica; modelarea si simularea; integrarea

. . . . 28
controlului; testarea si optimizarea precum si realiarea Tabls
prototipului daca acest lucru este pc.)s.ibil. - videoproiector,
Pentru rezolvarea problemelor specifice se vor utiliza Internet
platformele software consacrate:CAD,CAM,CAE precum Aplicatii de
si Matlab Simulink.Tn dezvoltarea proiectului se vor avea laborator

in vedere si cerintele tehnice privind economia
circulara.Proiectul va cuprinde pe langa memoriul
tehnic,memoriul de calcul si documentatia grafica
specifica.

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

Continutul este actualizat conform dezvoltarilor din domeniu si cu necesitatile angajatorilor din
domeniu.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |, s
din nota finald

Examenul consta dintr-un test grila
10.4 Curs (0.5 ora) subiect de sinteza (0.5 ora), |Examen scris 50%
probleme (1 ora);
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Prezenta + ritmicitate Verificare periodica 15%
Solutii proiectare hardware/software |Evaluare proiect si teme
10.5 Seminar/Laborator 9’“ prol e ey vaiu . pro| > 35%
. Calitate documentare de casa
/Proiect
10.6 Standard minim de performanta:
Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
18.06.2025 Curs Prof.dr.ing.Vistrian Maties

Aplicatii Conf.dr.ing.Simona Noveanu

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Mecatronica si
dinamica masinilor

20.06.2025

Director Departament

prof. dr. ing. Mircea BARA

Data aprobarii in Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere, Decan
Mecatronica si Mecanica

25.06.2025

prof. dr. ing. Nicolae FILIP




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Industriala

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea

Proiectarea asistata de calculator a sistemelor de fabricatie /
Inginer master

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

2.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Bazele Proiectarii Organologice

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Simion HARAGAS — Simion.Haragas@omt.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de proiect

Prof.dr.ing. Simion HARAGAS — Simion.Haragas@omt.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu | ]2.5Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare Examen
. . . .. .|Categoria formativa DA
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
“ C s A u . 3.2 33 33 3.3
3.1 Numar de ore pe sdaptamana| 3 |[din care: curs 1 Seminar 0 Laborator 0 Proiect 2
3.4 Numar de ore pe semestru 42 |din care: 3-5 14 3'.6 0 3.6 0 3'.6 28
Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 25
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
(d) Tutoriat 4
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului /
laboratorului /
proiectului




6. Competentele specifice acumulate

CP1. Dezvoltarea proiectelor tehnice pornind de la specificatii de produs pentru sisteme de
fabricatie/utilaje/instalatii tehnologice si aplicarea recomandarilor standardelor nationale si
@ @ | europene in domeniu;
E, g CP2. Aplicarea conceptelor, metodelor si tehnicilor de proiectare a echipamentelor si sistemelor de
= 'g fabricatie;
g “'é CP5. Analiza influentelor conditiilor de functionare asupra dimensionarii si verificarii organelor de
O 2| masini si a transmisiilor mecanice;
CP14. Utilizarea instrumentelor specifice analizei cinematice si de element finit pentru optimizarea
formei unei piese;
o o | CT1. Aptitudini de vizualizare in spatiu a obiectelor 3D
g f_&“ CT5. Utilizarea softurilor CAD\CAM\CAE si de simulare a echipamentelor si a sistemelor de
*g_ :1% fabricatie
5 &
O +

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

7.1

Obiectivul general al disciplinei | Dezvoltarea de competente in domeniul proiectarii organologice

7.2

1. Proiectarea in 3D a transmisiilor mecanice de complexitate medie.

Obiectivele specifice . o o
2. Simularea functionarii acestor transmisii.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. Metode de Observatii
ore predare

1. Aspecte generale privind proiectarea organologica. 2

2. Elemente de proiectare Th domeniul constructiilor

mecanice. Tehnici de realizare a proiectelor. Modelarea 2

pieselor complexe.

3. Organe de masini tipizate sau standardizate. 2

4. Proiectarea angrenajelor cu roti dintate. 2 Expunere, discutii | Videoproiector

5. Proiectarea arborilor. 2

6. Proiectarea carcaselor si a accesoriilor. Transmisii prin 5

curele si lanturi.

7. Realizarea ansamblelor. Simularea functionarii 5

transmisiilor mecanice.

Bibliografie:

1. Antal, A,, s.a. — Bazele proiectdrii in constructia de masini. Compendiu, Lito UTC-N, Cluj-Napoca, 1991.

2. Haragas, S., — Reductoare cu o treaptd. Calcul si proiectare, Ed. Risoprint, Cluj-Napoca, 2014.

3. Pop, D., Haragas S. - Organe de masini. Volumul 1, Ed. Risoprint, Cluj-Napoca, 2014.

4. Pop, D., Tudose, L., Haragas, S. — Lagdre cu rulmenti. Proiectare, Ed. Todesco, Cluj-Napoca, 2006.

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. Metode de Observatii
ore predare

Proiect: Proiectarea si modelarea unei transmisii mecanice C

. . N . 28 Aplicatii Calculator

de complexitate medie si simularea functionarii acesteia.

Bibliografie:

1. Damian, M., Rubio, W. — Proiectarea asistatd de calculator a formei si tehnologiei reperelor. Ed. Casa

Cirtii de Stiints, 1999.

Haragas S., Tudose, C., - Proiectare asistatd de calculator. Reductoare cu o treaptd, Ed. Todesco, Cluj-

Napoca, 2012.
Popescu, D.l. — Aplicatii cu SolidWorks: CAD in ingineria mecanicd, Ed. Dacia Cluj-Napoca, 2003.




9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,

asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele acumulate vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in cadrul serviciilor de
proiectare ale firmelor din domeniu.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Rezolvarea unui chestionar

Proba scrisa

40%

10.5 Seminar/Laborator

/Proiect

Realizarea proiectului

Verificarea proiectului

60%

10.6 Standard minim de performanta
Promovarea proiectului (minim nota 5). Aceasta implica realizarea 3D a unei transmisii mecanice (cu

alegerea elementelor tipizate din biblioteca programului) si simularea functionarii acesteia.

Raspuns corect la 50% dintre intrebarile de la proba scrisa.

Data completarii:

01.07.2023

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof.dr.ing. Simion HARAGAS
Aplicatii Prof.dr.ing. Simion HARAGAS

Data avizarii in Consiliul Departamentului

Data aprobarii in Consiliul Facultatii

Director Departament

Prof.dr.ing. Calin NEAMTU

Decan

Prof.dr.ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica -

1.5 Ciclul de studii

master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Ingineria sistemelor mecatronice - (masN1)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

5

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Biomecatronica

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Silviu Dan Mandru — Dan.Mandru@mdm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

S.l.dr.ing. Alexandru lanosi-Andreeva-Dimitrova —
Alexandru.lanosi@mdm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare examen
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 3 2 ) 0 1 . 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 14
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 21
(d) Tutorat 6
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

fata in fata, cu tabla, videoproiector si ecran

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Fata in fata, cu respectarea tuturor normelor de protectie; participarea la
laborator este obligatorie; se vor folosi standuri experimentale,
demonstratoare, documentatie.




6. Competentele specifice acumulate

C1.5 - Elaborarea proiectului tehnic al unui sistem mecatronic complex prin descrierea modului
de functionare dorit si a performantelor acestuia.
C2.3 - Utilizarea modelelor ingineresti specifice mecatronicii si roboticii, in diferitele faze ale

% proiectadrii unui sistem mecatronic complex
S C4.3 - Capacitate de elaborare a documentatiei pentru proiectul tehnic si a proiectului tehnic de
@ executie Tn medii informatice. Modelare 3D a subsistemelor pentru sisteme mecatronice
E complexe.
3 C5.3 - Abilitatea de a solutiona aspecte practice legate de fabricatia unor produse din domenii de
g varf, cum ar fi microrobotica si biomecatronica
g C5.4 - Elaborarea de criterii si metode de evaluare a produselor din domeniile de varf ale
g mecatronicii — micromecatronica respectiv biomecatronica
O C6.1 - O profunda intelegere a conceptului de sistem mecatronic
C6.5 - Sa poata aborda cercetari complexe orientate spre componente si produse si sisteme
mecatronice inteligente
CT2 - Asumarea rolului in echipe multidisciplinare, inclusiv in cele internationale, de a rezolva
probleme ingineresti complexe. Competente de comunicare profesionala pe orizontala si pe
g o verticala asupra unor probleme ingineresti complexe.
$ & | Formarea deprinderilor de a conduce grupuri profesionale a capacitatii de repartizare
g g /planificare a activitatilor pe etape si delegarea responsabilitatilor cdatre subordonati cu
S & | explicarea completd a indatoririlor.
O s

CT3 - Capacitate de autoevaluare si plasare in context, capacitate de adaptare si evolutie si de
identificarea a necesitatilor de perfectionare pentru dezvoltarea personala.

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

Cunoasterea sistemelor biomecatronice: sisteme mecatronice cu

7.1 Obiectivul general al disciplinei | aplicatii biomedicale si sisteme mecatronice realizate pe baza unor

modele din lumea vie

7.2 Obiectivele specifice

-Familiarizarea cu componentele si tendintele actuale in domeniul
Biomecatronicii;

-Rezolvarea unor probleme concrete referitoare la structura,
functionarea si proiectarea unor sisteme mecatronice realizate pe
baza unor modele din lumea vie sau cu aplicatii biomedicale;
-Determinarea experimentala a caracteristicilor functionale ale
sistemelor biomecatronice studiate;

-Exprimare in scris si oral a unor opinii privind teme din domeniul
Biomecatronicii.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1.

Introducere in Ingineria Biosistemelor. Caracteristici ale
biosistemelor. Continutul si particularitatile 2
Biomecatronicii.

Expunerea libera la

2. Notiuni de bionica generala. Bionica sistematica. . L.
e . L tabla combinata cu
Bionica aplicata: bionica structurala, energobionica, 2 ..
o L prezentari
chemobionica si neurobionica. . .
- - - - — multimedia
3. Mecanisme, biomecanisme, mecanisme bionice.

Prezentare suplimentard: Cum se citeste o lucrare 2
stiintifica din domeniul Biomecatronicii.




Locomotia naturala si artificiala — partea I: miscarea
ciliara, flagelara, amiboidala, prin tarare. Roboti mobili
cu aceste modalitati de deplasare.

Locomotia naturala si artificiala — partea a ll-a:
Locomotia acvatica; roboti mobili acvatici.
Prezentare suplimentarda: Cum se scrie o lucrare
stiintificd din domeniul Biomecatronicii

Locomotia naturala si artificiala — partea a lll-a:
Locomotia aeriana a insectelor si pasarilor. Roboti
mobili cu aripi batante.

Dispozitive de prindere inspirate din lumea vie. Alte
sisteme bionice.

Prezentare suplimentard: intocmirea unui Raport de
cercetare

Interfete om-masina: principii, modelare, simulare,
proiectare, aplicatii.

Sisteme biomecatronice specifice ingineriei
biomedicale: organe artificiale

10.

Sisteme biomecatronice specifice ingineriei
biomedicale: sisteme si tehnici avansate de imagistica
medicala.

11.

Detectarea, masurarea, monitorizarea, analiza si
clasificarea semnalelor fiziologice (instrumentatie
biomedicala).

Sisteme pentru simularea imbatranirii.

12.

Robotica medicala: partea I-a: Roboti pentru chirurgie,
explorare, diagnostic si terapie

13.

Robotica medicala: partea a ll-a: Roboti de asistare si
robotica de recuperare

14

. Roboti antropomorfi cu capacitate de expresie faciala

Bib

liografie

1. Kumar, Dinesh, Human-Computer Interface Technologies for the Motor Impaired, CRC Press,

2016

2. Mandru, D., Ingineria protezarii si reabilitarii, Casa Cartii de Stiinta, Cluj-Napoca, 2001
Maties, V., Mandru, D.,s.a., Tehnologie si educatie mecatronica, Editura Todesco, 2001
Papilian, V., Anatomia omului, vol. I, Aparatul locomotor, Editura Didactica si Pedagogica,

= @

Bucuresti,1974.

go = e O

Pons, Jose, Wearable Robots — Biomechatronic Exoskeletons, John Wiley, 2008
Popovic, D., Sinkjaer, T., Control of movement for the physically disabled, Springer-Verlag, 2000.
Tatsuo, Togowa, Biomedical Transducers and Instruments, CRC Press, 1997.
Tatar, M.O., Maties, V., Mandru D., 2005 - Mini si microroboti, Editura TODESCO, Cluj-Napoca.

Tong, Raymond, Biomechatronics in Medicine and Health Care, Pan Stanford Publishing, 2011

8.2

Laborator

Metode de predare

Observatii

1.

Studiul experimental al instrumentului de achizitie a
datelor Pasport Xplorer GLX; Structura, functionarea si
utilizarea electrogoniometrelor;

Determinarea experimentala a fortei dezvoltate de
muschiul biceps in functie de o sarcina ce actioneaza pe
o directie datd; Determinarea experimentala a
electrocardiogramei;

Expunerea libera,
interactiva, cu
utilizarea
echipamentelor
experimentale, cu
prezentari




3. Determinarea experimentala a fortei dezvoltate de multimedia, unde e
muschiul triceps n functie de o sarcina ce actioneaza pe cazul;

o directie data; Determinarea experimentala a
electromiogramei;

4. Studiul unui echipament de simulare a imbatranirii 2

5. Monitorizarea ventilatiei respiratorii ; Determinarea
experimentala a fotopletismografiei

6. Determinarea experimentala a reactiunilor in timpul
mersului, alergarii si sariturii;

7. Studiul interfetelor neuronale directe neinvazive;
Studiul unui echipament de stimulare electrica 2
functionala

Lucrari individuale: Teme individuale sau in grup, referitoare la sisteme biomecatronice reprezentative
(organe artificiale, sisteme robotizate mobile, sisteme cu aplicatii biomedicale, etc.).

Bibliografie
1. Mandru, Dan — Biomecatronicd — Indrumétor de laborator, Cluj-Napoca: U.T. PRESS, 2012
2. Maties, V., Mandru, D.,s.a., Tehnologie si educatie mecatronica, Editura Todesco, 2001
3. Papilian, V., Anatomia omului, vol. |, Aparatul locomotor, Editura Didactica si Pedagogica,
Bucuresti,1974.

4. Pons, Jose, Wearable Robots — Biomechatronic Exoskeletons, John Wiley, 2008
5. Popovic, D., Sinkjaer, T., Control of movement for the physically disabled, Springer-Verlag, 2000.
6. Tong, Raymond, Biomechatronics in Medicine and Health Care, Pan Stanford Publishing, 2011

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

Cursul de Biomecatronica raspunde unei tendinte firesti de dezvoltare si evolutie a mecatronicii. Sub
forme mai mult sau mai putin apropiate, acest curs se regaseste in programele de studii ale mai multor
universitati. Continutul acestui curs este stabilit in stransa legatura cu asteptarile reprezentantilor
comunitatii, a asociatiilor profesionale si angajatorilor din domeniul mecatronicii.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |, e
din nota finald

Nota se calculeaza pe
baza punctajului obtinut [40%
la lucrarea scrisa

La incheierea ciclului se acorda nota |[Studentii vor sustine un
pe activitatea de laborator test scris si oral in ultima
sedinta de laborator
Lucradrile individuale sunt |40%
prezentate oral

Examenul consta din verificare, in

10.4 Curs . . -
scris pe baza unui test grila.

20%

10.5 Seminar/Laborator
/Proiect Lucrarile individuale se sustin si se
noteaza

10.6 Standard minim de performanta:
¢ Minim nota 5 la fiecare evaluare




Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
17.06.2025 Curs Prof.dr.ing. Silviu Dan Mandru

Aplicatii S.l.dr.ing. Alexandru lanosi-Andreeva-

Dimitrova

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Mecatronica si Director Departament
dinamica masinilor prof. dr. ing. Mircea BARA
20.06.2025
Data aprobarii in Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere, Decan
Mecatronica si Mecanica prof. dr. ing. Nicolae FILIP

_25.06.2025




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule rutiere si transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor - (lic+mas)

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Automobilul si mediul - (masA1)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

1.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Cinetica sistemelor materiale

2.2 Titularul de curs

Prof. Em. Dr. Ing. Mariana ARGHIR
marianaarghir@yahoo.com; Marghir@mep.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de laborator

Prof. Em. Dr. Ing. Mariana ARGHIR

24 Anul de 1 |2.5Semestrul |1 [2.6Tipul de evaluare examen
studiu
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C oew A s 4 2 ) 1 1 . -
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 35 )8 3.§ 14 3.6 14 3..6 i
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 16
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 23
(d) Tutoriat 7
(e) Examinari 2

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 69
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs, dotata cu laptop, videoproiector si software adecvat.

5.2. de desfasurare a
Iseminarului

Sala de seminar dotata cu tabla neagra, laptop, videoproiector si software
adecvat .



mailto:marianaarghir@yahoo.com
mailto:Marghir@mep.utcluj.ro

5.3.

laboratorului

de desfasurare a

6. Competentele specifice acumulate

C6.1. Demonstrarea cunoasterii metodologiei de cercetare, proiectare, implementare
@ o | acunostintelor fundamentale in cinematica si dinamica sistemelor materiale cu mai multe grade
S g de libertate;
= . . . . .. . . . .
2 @ C6.2. Fundamentarea studiul teoretic prin aplicatii cu studiul experimatal prin lucrari de la orator
g "é ancorate in activitatea ingeriei mecanice
O 2| C6.4. Fundamentarea activitatii de cercetare, evaluare si validare a sistemelor avansate ale
cineticii sistemelor materiale pe criterii corecte de evaluare;
(O} ] g q a A g
+- < | CT1. Executarea sarcinilor profesionale conform cerintelor precizate si in termenele impuse,
u o an” a A epe o
% o | urmarind un plan de lucru prestabilit si sub indrumare calificata;
> oMz A q A a a am o A o
g @ | CT2. Integrarea facila in cadrul unui grup, asumandu-si roluri specifice si realizand o buna
8 £ | comunicare in colectiv.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

materiale aplicate in inginerie mecanica.

prelucrarea si interpretarea rezultatelor experimentale.

cunostintelor cinetice cotidiene.

7.2 Obiectivele specifice — dezvoltarea deprinderilor de cercetare aplicativa avansata;

— operarea si instrumentarea cu echipamente de cercetare;

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1. 1. Cinematica rigidului: miscarea de translatie, de rotatie cu ax fix, de 2
rototranslatje.

2. Cinematica rigidului: migcarea plan-paraleld, studiul geometric, 2
distributia de viteze, CIR, distributia de acceleratji

3. Cinematica rigidului: miscarea plan-paralela, metode grafice de 2
detrrminarea a vitezelor si acceleratjilor

4. Cinematica rigidului: migcarea sferica. Miscarea relativ¥ a rigidului. 2

5. Cinematica rigidului: miscarea de translatie, de rotatie cu ax fix, de 2
rototranslatje.

6. C.inematica misc§rii reIativej a solidului.rigid le 22" . Prelegere,
sisteme de referinta — studiul geometric, de viteze si de 2 conversatie,
acceleratii demonstrare,

7. Cinematica miscarii relative a solidului rigid cu ,,n”

2 exemplificare,

sisteme de referinta — studiul geometric. orientare etc.

8. Cinematica miscarii relative a solidului rigid cu ,,n” 5
sisteme de referinta — studiul vitezelor.

9. Cinematica miscarii relative a solidului rigid cu ,,n” 5
sisteme de referinta — studiul acceleratiilor.

10. Cazuri particulare in cinematica miscarii relative a )
solidului rigid cu ,n” sisteme de referinta.

11. Compuneri de rotatii: paralele, coplanare, concurente

ale solidului rigid in miscare relativa cu :n: sisteme de 2
referinta mobile.

Laborator dotat cu dispozitivele si aparatele de masura si control adecvate.

— Insusirea cunostintelor teoretice ale cineticii sistemelor

— Tnsusirea cunostintelor privind utilizarea aparaturii de masurare,

— dezvoltarea cunostintelor experimentale prin utilizarea

— Tnsusirea metodelor de prelucrare a rezultatelor experimentale.




12. Notiuni fundamentale ale dinamicii solidului rigid. 2
13. Torsorul fortelor de inertie aplicate solidului rigid in miscare. 2
Teoremele fundamentale ale dinamicii aplicate solidului rigid
14. Ecuatiile fundamentale ale dinamicii aplicate solidului rigid: liber si 2
supus la legaturi. Dinamica rigidului cu axa fixa. Pendulul fizic.
Bibliografie
1. V. Ispas, L. Popa, B. Bilan, Mariana ARGHIR, Mecanic: Teoretic’, 386 p., Lito IPCN, Cluj-Napoca, Romania, 1989.
2. D. Le Houedec, Mécanique de Solides, Ecole Nationale Superieure de Mécanique, Nantes, France, 1989.
3.Y. Pironneau, Mécanique Générale, Notes de cours, Nantes, France, 1989.
4.D. J. McGill, W. W. King, Engineering Mechanics, 492 p., Georgia Institute of Technology, Boston, USA, 1991.
5. V. Ispas, Gh. Olea, Mariana ARGHIR & Co, Mecanica, Ed. Dacia, 450 p., Cluj-Napoca, Romania, 1997.
6. Mariana ARGHIR, Mechanics. Statics & Material Point Kinematics, Ed. UTPres, 186 pag., ISBN 973-9471-16-1, CN, 1999.
7. Mariana ARGHIR, Mechanics II. Rigid Body Kinematics & Dynamics, Ed. UTPres, 239 pag., ISBN 073-8335-20-5, CN, 2002.
8. Mariana ARGHIR, Mecanica fundamentala. Notjuni de baza, principii si teoreme, 261 pag., Ed. UTPress, ISBN 978-606-737-

057-7, Cluj-Napoca, lunie, 2015.
1. 9. Mariana ARGHIR, Cinetica sistemelor materiale.Teorie si probleme,324 pag. Ed. UTPress,ISBN 978-606-737-265-6, CN,

2017
8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Cinematica solidului rigid in miscare de: translatie, rotatie, surub, 2
sferica. Migcarea relativa a rigidului. —  verificarea
2. Cinematica miscariii plan-paralele a rigidului. 2 cunostintelor
3. Notjuni si teoreme fundamentale in dinamica rigidului. 2 teoretice
4. Dinamica rigiduluiMiscarea generala a rigidului. 2 privind:
5. Ciocniri si percutji. 2 continutul
6. Stabilitatea sistemelor conservative. 2 lucrarii, baza
7. Vibratiile sistemelor cu un grad de libertate. 2 materiala si
8. /L1. Prezentarea lucrérilor de laborator. Intocmirea dosarului. 2 metodologia de
9. /L2-/L3. Dgtermina}rea graﬁcé a vitezelor si acceleratiilor in miscarea 4 _ Ll':;rclih area
plan-paralela a unui mecanism plan. o
10. /L4. Determinarea coeficientului de frecare dinamic. 2 lucrarii
11. /L5. Determinarea momentului de inertie mecanic axial folosind 2 practice; .
miscarea de rotatie a unui solid rigid in jurul unui ax fix. - prelucrarea si
12. /L6. Punerea in evidentd a efectului mecanic al fortei inertiale Coriolis. 2 interpretarea
13. /L7. Comnpunerea vibratiilor armonice ortogonale. Figurile Ilui 2 rezultatelor.
Lissajous. Predarea dosarea si recuperarea lucrarilor restante

Bibliografie

1. Mariana ARGHIR, Probleme de mecanica, Note, Cluj-Napoca, 2007.

2. A. Ripianu, Mariana ARGHIR & Co, Indrumator de lucrari, Lito UPCN, 1984, republicat Mariana ARGHIR 2021.

3.*** STAS 1814 - 83, Mecanica teoretica (terminologie, simboluri si unitati de masura).Revizuit de ASRO.

4. Mariana ARGHIR, Mecanica fundamentala. Notiuni de baza, principii si teoreme, 261 pag., Ed. UTPress, ISBN 978-606-737-

057-7, Cluj-Napoca, lunie, 2015.

1. 5.Mariana ARGHIR, Cinetica sistemelor materiale. Teorie si probleme, 324 pag. Ed. UTPress, ISBN 978-606-737-265-6, Cluj-

Napoca, noiembrie 2017, Republicata 2021.

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

® Se realizeaza prin discutii periodice programate de facultate cu reprezentanti ai angajatorilor

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19.3 Pond.ereu
din nota finala

10.4 Curs - Examen constand din 3 subiecte de
teorie si aplicatii (probleme). S1:

Cinematica rigidului; S2: Cinematica
miscarii relative a solidului rigid ; S3.

— examen oral 75%




Dinamica rigidului; Fiecare parte este
notata individual

10.5 Seminar/Laborator - Referatele lucrarilor de laborator gi
problemele se apreciaza si se noteaza |- evaluare periodica 25%
daca sunt predate la termenele stabilite.

10.6 Standard minim de performanta
* Rezolvarea satisfacatoare a problemei si raspuns corect la un subiect de teorie, pentru promovarea examenului.
Nota minima de promovarea este 5 (cinci). E25, L=5.

Data completarii Titular de curs Titular de seminar / laborator / proiect
Prof.dr.ing. Mariana ARGHIR Prof. Dr. Ing. Mariana ARGHIR

27.09.2021

Data avizarii in Departament Director Departament

27.09.2021 Prof.dr.ing. Alexandru Tineriu ANTAL




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria transporturilor

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii/Calificarea

Logistica si siguranta in transporturi

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

1.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Colectarea si prelucrarea datelor, statistica si probabilitati in
transporturi

2.2 Titularul de curs

Lect.dr.mat.Vasile-Horea lle-Vasile-Horea.lle@math.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

2.4 Anul de studiu [ | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
Coex A x 3 2 ) . 1
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 35 )8 3.§ 3.6 3..6 14
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 41
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati:
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 83
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

- Cunoasterea unor notiuni primare de Teoria Probabilitatilor si Statistica
Matematica

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului




6. Competentele specifice acumulate

prelucrarii sale statistice.

clasice de probabilitate.

Competente profesionale

-Sa stie sa Intocmeasca o colectare corecta a sirului de date in vederea

-Sa cunoasca bine Legile Clasice de Probabilitate folosite in prelucrarea
statistica a datelor colectate din traficul rutier.
-Sa cunoasca bine modul de calcul a principalilor indicatori statistici si ce
reprezinta acestia din punct de vedere al interpretarii in traficul rutier.
-Sa poata incadra fenomenul de trafic pe care-| studieaza in una din legile

-In urma prelucrérii statistice a datelor, s3 poatd si formuleze concluzii
pertinente asupra fenomenului de trafic studiat.

Competente
transversale

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

7.1 Obiectivul | al disciplinei
Obiectivul general al disciplinei traficului rutier.

n urma cunostintelor acumulate, s& aibe copetente in fluidizarea

7.2 Obiectivele specifice Sa poata sa caracterizeze starea de trafic a unei artere de circulatie.

8. Continuturi

8.1 Curs

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

1.Experiment,evenimente.Sistem coplet de evenimente.
Notiunea de probabilitate clasica, probabilitatea din punct

de vedere statistic, probabilitatea in sensul lui Kolmogorov.

2.Variabile aleatoare simple, de tip discret si de tip
continuu.

3. Legi clasice de probabilitate.

4.Notiuni de statistica utilizate in trasficul rutier.

5.Indicatori statistici.Parametrii de grupare.

6.Parametrii de imprastiere. Parametrii speciali.

7.Apicatii teoretice.

8.Gruparea datelor statistice in clase.

9.Frecvente caracteristice.

10.Aplicatii teoretice.

11.Notiuni de probabilitate utilizate in traficul rutier.

NININININININININI N

12. Legi de distributie pentru variabile aleatoare de tip
discret.

N

13.Legi de distributie pentru variabile aleatoare de tip
continuu.

14.Aplicatii teoretice.

Prelegere
interactiva

Bibliografie

Ciucu,G.,Tudor,C-tin.:Teoria probabilitatilor si aplicatii,Ed.Stiintifica si Enciclopedica,Bucuresti 1983.
Potra,G.T.:Probabilitati si statistica matematica. Procese stochastice, Transilvania Press,Cluj-Napoca 2005.
Filip,N.:Ingineria traficului rutier, Ed.Mediamira,Cluj-Napoca 2010.

8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

1.Verificarea datelor in vederea prelucrarii lor statistice.

4




2.Determinarea parametrilor statistici si probabilistici

importanti.Trasarea graficelor. 4

3.Interpretarea din punct de vedere al traficului rutier a 4

rezultatelor obtinute. Prelegere
4.Concluzii ce rezulta in urma studiului efectuat. 2 interactiva

Bibliografie
Ciucu,G.,Tudor,C-tin.:Teoria probabilitatilor si aplicatii,Ed. Stiintifica si enciclopedica, Bucuresti 1983.
Filip,N.:Ingineria traficului rutier,Ed.Mediamira,Cluj-Napoca 2010.

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

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .y
din nota finala
10.4 Curs 2 subiecte teoretice.
examen Examen pe platforma 60% Examen

Microsoft Teams

10.5 Seminar/Laborator
/Proiect

10.6 Standard minim de performanta

Sustinere proiect. 40% Proiect

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
26.06.2024 Curs Lect.dr.mat. Vasile-Horea lle
Aplicatii Lect.dr.mat. Vasile-Horea lle
Data avizarii in Consiliul Departamentului ART Director Departament
26.06.2024 Prof.dr.ing. Barabas Istvan
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan

28.06.2024 Prof.dr.ing. Filip Nicolae
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnicd din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Facultatea de Automatica si Calculatoare

1.3 Departamentul Automatica
1.4 Domeniul de studii Ingineria Sistemelor
1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Informatica Aplicata

1.7 Forma de Tnvatamant

IF —invdtamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

2

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

| Complemente de programare

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. Liviu Miclea — Liviu.Miclea@aut.utcluj.ro

2.3 Titularul/Titularii activitatilor de
seminar/laborator/proiect

As.dr. Cosmina Emilia Corches — Cosmina.Corches@aut.utcluj.ro

2.6 Tipul de evaluare ( E-examen, C — colocviu, V —

2.4 Anul de studiu 1 [2.5Semestrul | 1 - E
verificare)
DA — de aprofundare, DS —de sintezad, DC — complementara DA
2.7 Regimul disciplinei - " - z —
DI — impusa, DO- optionald, DFac — facultativa DI
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe saptamana 3 |din care:| Curs 2 | Seminar| O Laborator 1 |Proiect 0
3.2 Numar de ore pe semestru 42 |dincare:| Curs | 28 [Seminar| O Laborator | 14 |Proiect 0
3.3 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 23
(b) Documentare suplimentara n biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe teren 22
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 31
(d) Tutoriat 4
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0

3.4 Total ore studiu individual (suma (3.3(a)...3.3(f))) 83
3.5 Total ore pe semestru (3.2+3.4) 125
3.6 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

* N/A

4.2 de competente

e cunostinte de utilizarea calculatoarelor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a seminarului
/ laboratorului / proiectului

6. Competentele specifice acumulate

6.1 Competente profesionale

e (C1-Operarea cu metode, modele, tehnici si tehnologii specifice
informaticii aplicate

o (C1.1- Demonstrarea conceptelor si principiilor teoretice si practice

avansate legate de informatica aplicata

o (C1.2 - Folosirea de teorii si instrumente specifice pentru explicarea

structurii aplicatiilor informatice complexe

o (1.3 - Utilizarea unor modele pentru diferite componente ale

aplicatiilor informatice complexe in conditii de specificare partiala
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o (C1.4 - Evaluarea formala si comparativa a caracteristicilor aplicatiilor
informatice complexe

C1.5 - Fundamentarea caracteristicilor aplicatiilor informatice complexe,
bazata pe tendintele moderne teoretice si practice

6.2 Competente transversale

N/A

7. Obiectivele disciplinei

7.1 Obiectivul general al disciplinei

¢ Obiectivul principal al acestei disciplinei transmiterea de cunostinte de
bazele programarii calculatoarelor, familiarizarea cu diferite medii si limbaje
de programare si instruirea in vederea realizdrii de aplicatii software
complexe.

7.2 Obiectivele specifice

Studentii vor invata sa:

e  Utilizeze cunostinte de programarea calculatoarelor

e Realizeze proiecte software avansate pentru implementarea aplicatiilor
informatice

8. Continuturi

8.1 Curs

Nr.ore | Metode de predare Observatii

. Notiuni privind reprezentarea in calculator a informatiei

N

. Programarea aplicatiilor simple in C si C++

. Dezvoltarea n Visual C++ de aplicatii tip Console

. Tipuri de date

. Instructiunile limbajelor de programare

|| |IWIN|F

. Programarea aplicatiilor complexe, pointeri, tablouri

~

Referinte.

. Structura programului si declararea variabilelor.

Expunerea didactica,

8. Date structurate. Operatii cu fisiere.

conversatia didactica,

9. Functii din biblioteca limbajului C

problematizarea

10. Algoritmi fundamentali

11. Programare obiectuald in Java

12. Clase, obiecte, clase derivate

13. Realizarea aplicatiilor complexe in Java. Reutilizarea
claselor

N INININININ N INININININ

14. Realizarea unei interfete

2

programare C/C++. Cota 520.986, 2007.

2006

7. L. Miclea, M. Damian, Complemente de programare, note de curs (format electronic)

Bibliografie (bibliografia minimald a disciplinei contindnd cel putin o lucrare bibliograficd de referintd a disciplinei,
care existd la dispozitia studentilor intr-un numdr de exemplare corespunzdtor)
1. Negrescu L. Limbajele C si C++ pentru incepatori. Cota 504.360/2. 2001
2. Breazu M., Programare orientata pe obiecte : principii : C++. Cota 513.643. 2002
3. Williams M, Bennet D. Visual C++6 Unleashed. Cota 502.554, 2002.
4. Andrews M. Visual C++ object-oriented programming. Cota 479.013, 1993

5. Striletchi C. et all. Tehnologii obiectuale si algoritmi de baza privind dezvoltarea aplicatiilor in limbajul de

6. Pop P. et all. Tehnologii practice privind dezvoltarea aplicatiilor in medii de programare C/C++. Cota 520.495,

8.2 Aplicatii (seminar/laborator/proiect)’

L1,2. Prezentarea mediului de programare Visual Studio

L3,4. Transformarea unor probleme in algoritmi si
implementarea aplicatiilor folosind tipurile de baza si
instructiunile limbajului.

L5,6. Implementarea unor aplicatii cu functii

L7,8. Implementarea unei aplicatii care contine o lista
simplu-inlantuita

L9,10. Implementarea unei aplicatii care utilizeaza fisiere

L11,12. Implementarea unor aplicatii cu clase si obiecte.

Nr.ore | Metode de predare Observatii
2
2
Modelarea,
5 fnvatarea prin
descoperire,
2 exercitiul
2
2
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L13,14. Implementarea unor aplicatii care utilizeaza ierarhii
de clase.

Bibliografie (bibliografia minimald pentru aplicatii contindnd cel putin o lucrare bibliograficd de referintd a
disciplinei care existd la dispozitia studentilor intr-un numdr de exemplare corespunzdtor)

1. Negrescu L. Limbajele C si C++ pentru incepatori. Cota 504.360/2. 2001

2. Breazu M., Programare orientata pe obiecte : principii : C++. Cota 513.643. 2002

3. Williams M, Bennet D. Visual C++6 Unleashed. Cota 502.554, 2002.

4. Andrews M. Visual C++ object-oriented programming. Cota 479.013, 1993

5. Striletchi C. et all. Tehnologii obiectuale si algoritmi de baza privind dezvoltarea aplicatiilor in limbajul de
programare C/C++. Cota 520.986, 2007.

6. Pop P. et all. Tehnologii practice privind dezvoltarea aplicatiilor in medii de programare C/C++. Cota 520.495,
2006

7. L. Miclea, M. Damian, Complemente de programare, note de curs (format electronic)

*Se vor preciza, dupd caz: tematica seminariilor, lucrdrile de laborator, tematica si etapele proiectului.

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

Disciplina este fundamentala pentru o cariera in informatica si programarea calculatoarelor. Continutul imbina
cunostinte teoretice cu aplicatii si se concentreaza pe formularea si rezolvarea unor probleme specifice care pot
apare intr-o diversitate de domenii din inginerie.

10. Evaluare
On-site
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere dlun
nota finala
Curs Abilitatea rezolvarii problemelor Examen oral 100%
Seminar
Laborator Abilitatea rezolvarii problemelor. Verificari pe parcurs AR
Prezenta. Interactivitate
Proiect

Standard minim de performanta:
Rezolvarea problemelor de programare utilizdnd limbajele de programare specifice disciplinei. Laborator: Admis,
Examen N>=5.

On-line
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[n
nota finala
Curs Abilitatea rezolvarii problemelor Examen on-line, cu teams 100%
Seminar
Laborator Abilitatea rezolvarii problemelor. Verificari pe parcurs AR
Prezenta. Interactivitate
Proiect

Standard minim de performanta:
Rezolvarea problemelor de programare utilizand limbajele de programare specifice disciplinei. Laborator: Admis,
Examen N>=5.
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Data completarii:
20.03.2023

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof.dr.ing. Liviu Miclea
Aplicatii As.dr. Cosmina Emilia Corches

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Automatica

Data aprobarii in Consiliul Facultatii de Automatica si Calculatoare

Director Departament Automatica.

Prof.dr.ing. Honoriu Vamean

Decan
Prof.dr.ing. Liviu Miclea
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Invatamant superior |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Inginerie Industriald, Robotica si Managementul Productiei

1.3 Departamentul

Ingineria Fabricatiei

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Industriala

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea |Fabricatie Digitala

1.7 Forma de invatamant

IF - ITnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

4.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Comportarea tribomecanica a materialelor

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Corina Birleanu - Corina.Barleanu@omt.utcluj.ro

/ laborator / proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar

Prof.dr.ing. Marius Pustan- Marius.Pustan@omt.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu |1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E
2.7 Regimul Categoria formativa DS/DI
disciplinei Optionalitate

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe 3 din 3.2 2 3.3 3.3 1 3.3
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 28 3.6 3.6 14 3.6
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:

(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28

pe teren

(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si 14

(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14

(d) Tutoriat

(e) Examinari

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.10 Numarul de credite

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Discipline necesare a fi studiate anterior: Fizicd, Organe de masini,
Mecanisme

4.2 de competente

Cunostinte generale de: fizica, matematica, desen tehnic, utilizarea
calculatoarelor

Cunostinte legate de solicitarile mecanice si termice a suprafetelor,
transformari structurale,

Notiuni legate de topografia suprafetelor (abateri de forma, rugozitati),
Notiuni de mecanica privind unghiul de frecare, coeficient de frecare,
forta si cuplu de frecare

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a
cursului

Sala cu videoproiector/tabla interactiva si tabla de scris/ acces la
internet




5.2. de desfasurare a Laborator dotat cu masini si instalatii pentru determinarea proceselor
seminarului / laboratorului |de frecare —uzare. Aparate de masura a suprafetelor uzate. Tribometre si
/ proiectului AFM.

6. Competentele specifice acumulate

Competente profesionale

Cunostinte:

C1.2 Explicarea si interpretarea de calcule, demonstratii si aplicarea conceptelor din
stiintele

fundamentale pe baza unui rationament tehnic complet si corect in vederea interpretarii
unor variate tipuri de situatii, procese, proiecte specifice ingineriei si managementului
C2.2 Analizarea critica si interpretarea constructiva a conceptelor, modelelor,
metodologiilor

consacrate utilizate in probleme de conceptie (proiectare) ale componentelor mecanice pe
baza unui rationament tehnic complet si corect

C3.2 Explicarea si implementarea proceselor si proiectelor aferente tehnologiilor de
fabricatie si ale metodelor de control adecvate structurilor si componentelor mecanice
Aptitudini:

A1.2. Evaluarea pe baza de argumente justificative coerente a calitatii, potentialului si
limitarilor

solutiilor tehnico-economice, a proceselor identificate si descrise, precum si integrarii
acestora in

structuri complexe

A2.2. Evaluarea pe baza de argumente justificative coerente a calitatii, potentialului si
limitarilor

solutiilor constructive mecanice, precum si integrarii acestora in structuri complexe
A.3.2. Evaluarea pe baza de argumente justificative coerente a calitatii, adaptabilitatii si
limitarilor solutiilor tehnologice functionale ale structurilor mecanice

Competente
transversale

R.1. Aplicarea, in mod responsabil, a principiilor, normelor si valorilor eticii profesionale in
realizarea sarcinilor profesionale si identificarea obiectivelor de realizat, a resurselor
disponibile, a etapelor de lucru, a duratelor de executie, a termenelor de realizare aferente si
ariscurilor aferente;

Promovarea rationamentul logic, convergente si divergente, aplicabilitatea practica si decizii
de evaluare si autoevaluare

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

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Obiectivul general al cursului consta in insusirea de catre
studentii masteranzi a cunostinfelor teoretice si aplicative
corespunzatoare frecirii si uzarii. Insusirea acestei discipline
are ca rezultat o pregatire tehnica de specialitate a studentilor,
punandu-le acestora la dispozitie cunostinte din domeniul
tribologiei, astfel Incat sa se poata alinia la progresul stiintei, sa-
si dezvolte abilitati de gandire aplicativa, tehnica, economica si
manageriala, si sa se

adapteze cerintelor actuale ale economiei de piatd; sa devina
competenti pentru utilizarea metodelor si procedeelor
specifice tribologiei, sa stie sa analizeze corelatia dintre
cunostintele fundamentale si problemele practice, si sa
interpreteze datele obtinute la laborator. Scopul formativ al
cursului este ca studentul masterand sa 1si formeze o viziune de
ansamblu asupra fenomenelor de frecare si uzare.

La finele cursului, studentii trebuie sa aiba cunostinfe teoretice
si abilitati de cercetare, strict necesare viitorilor specialisti,

7.2 Obiectivele specifice dovedind competente in selectarea, utilizarea corecta si

combinarea adecvata a metodelor de rezolvare a problemelor
tehnice practice luand in calcul aspectele tribomecanice.




8. Continuturi

Nr.

Terminologie. Metode pentru determinarea uzurii
(metode continue si discontinue de masurare)

8.1 Curs ore Metode de predare Observatii
Denumirea si obiectul cursului.

Scurt istoric si consideratii privind dezvoltarea

tribologiei si aplicarea acesteia in industrie. L )

Directiile de cercetare acuale privind frecarea- Dlsc1p.11na dllspurlle de
uzarea-ungerea. Importanta si efectele economice rpa:ce.rlale dldaFtlce

obtinute. tl.parlt.e. Matgrlalele

Terminologia. Unitati de masura. 5 d?da.ctlce 1lnd1catve ca

Regimurile de frecare (ungere). Plblllog:rafle S€ gasesc

Suprafata de frecare. Legile frecarii uscate. Forte de in biblioteca .

frecare. Coeficient de frecare. Frecarea limita. Departamentului ISM .

Frecarea semifluida. Ungerea in regim turbulent. La . Studentii
Ungerea hidrostatica. Lubrificatia cu gaze. Miscarea curs, dupa expunerea sunt
sacadata (stick-slip) aspe.ctelor tgore?.tlce, s€ incurajati
Efectele frecarii. prezintd aplicafii . sa puna
Procese la suprafetele de frecare. Efectele termice 3 conc1:ete. ]_Expunerlle intrebari,
ale frecarii sunt 1nso§.1fce.de D cursul se
Uzarea. conversafil sl.eg.phca;n desfasoara
Generalitati, clasificare, definitii. Tipuri de uzare 8 i;lll;p(riit:irgi‘:ltgl. interactiv
fundamentale si derivate (uzarea de adeziune, iale) ’

abraziune, oboseal3, coroziune). Rodajul ;peaa Id d

Reducerea frecarii si uzarii prin lubrifiere I‘OdCGSfl} € prel.are >€

(g v desfins nlne

Uleiuri minerale. Uleiuri sintetice. Lubrifianti 6 p:iln Z:(mjnere orala

semifluizi. Lubrifianti solizi. Aditivi Eombinlzlt cu explicatii cu
Comportarea tribologica a diferitelor materiale. tablet3 grafic. ’

Metode de investigare si evaluare a wuzarii. 6

Bibliografie:

3.0 license.

973 - 656 - 030 - 9., nr. pagini 184

1. Bhushan, B., Micro/Nanotribology and its Applications, NATO ASI Series E: Applied Sciences-Vol. 330,
Kluwer Academic Publishers, Dordrecht, Netherlands, 1997.

2. Bhushan, B., Modern Tribology Handbook, Vol. 1 - Principles of Tribology; Vol. 2 - Materials, Coatings,
and Industrial Applications, CRC Press Inc., Boca Raton, Florida, 2001.

3. Bhushan, B, Introduction to Tribology, John Wiley New York, 2002;

4. Pustan M., Dudescu C,, Birleanu C., Rusu F. (2017) Nanocharacterization of the Mechanical and
Tribological Behavior of MEMS Micromembranes, Book chapter in Nanomechanics, book edited by
Intech, ISBN 978 953 51 3182 3, Print ISBN 978 953 51 3181 6, Published: May 24, 2017 under CC BY

5. Birleanu C., Tribomecanica. Materiale ceramice avansate, Editura Risoprint, Cluj-Napoca, 2000, ISBN

de

lucrarii de laborator.

6. Balekics, M. Tribologie. Frecare. uzare, ungere. Lito.l.P.Traian Vuia, Timisoara, 1988..

7. Cotetiu, R, Cotetiu, A. Tribologia. Frecare-uzare-ungere. Editura RISOPRINT, Cluj-Napoca, 2002.

8. Pavelescu, D. Tribotehnica. Editura tehnica, Bucuresti, 1985.

9. Pavelescuy, D,, s.a. Tribologie. Editura didactica si pedagogica, Bucuresti, 1977.

. . Nr. "

8.2 Seminar / laborator / proiect ore Metode de predare Observatii
Determinarea fortelor de frecare si a coeficientilor La laborator se utilizeaza | Studentii
de 2 metoda clasica de sunt
Frecare in cazul frecarii uscate pregatire imprealabila incurajati
Determinarea fortelor de frecare si a coeficientilor 2 de catre studenti a sa puna

intrebari,




Frecare in functie de viteza de alunecare pentru Primele 20-30 minute se | laboratorul

diferite cupluri de materiale, in cazul frecarii uscate seminarizeaza lucrarea se

Studiul alunecadrii cu intermitente (stick-slip) in care se va desfasura. desfasoara
functie ) Desfasurarea practicaa | interactiv
de cuplul de materiale si de sarcina normala de lucrarii, prelucrarea si

incarcare interpretarea

Determinarea variatiei fortelor de frecare si a rezultatelor

coeficientilor de frecare in functie de sarcina de Verificarea rezultatelor.

incarcare pentru diferite cupluri de materiale din | 2
mase plastice-elemente metalice, in cazul frecarii
uscate

Studiul experimental al frecarii de alunecare cu
ajutorul modulului experimental stift pe disc (pinon | 2
disc)

Determinari experimentale tribomecanice pe probe
din diferite materiale prin tehnica AFM (Atomic | 4
Force Microscopy).
Bibliografie:

F., Sucala, A., Antal, O., Belcin, C., Birleanu, S., Bojan s.a. (2008) - Organe de Masini, Mecanisme si Tribologie,
Studii de caz, ed. Todesco Cluj-Napoca, 2008, ISBN- 978-973-7695-65-9, pagini 396.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului
Disciplina Comportarea tribomecanica a materialelor are un pronuntat caracter practic si aplicativ,
fiind o disciplina de cultura tehnica generalda importanta. Ea are sarcina de a contribui la formarea
viitorului inginer de profil mecanic ca proiectant, executant si utilizator de masini si mecanisme.

Datele prezentate la curs urmaresc metodica de calcul recomandata si constituie un indreptar util in
abordarea diferitelor probleme practice, respectiv formarea unor deprinderi corecte de intelegere a
aspectelor tribomecanice.

In vederea schitarii continuturilor, alegerii metodelor de predare/invitare, s-au organizat
intalniri cu: membrii reprezentativi ai mediului de afaceri din zona; precum si cu alte cadre
didactice din domeniu, titulare in alte institutii de invitimant superior. Intlnirile au vizat
identificarea nevoilor si asteptarilor angajatorilor din domeniu si coordonarea cu alte
programe similare din cadrul altor institutii de invatamant superior.

10. Evaluare

10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |din nota
finala
10.4 Curs Activitate la curs Dezbatere
Examen E Testare si notare 60% E
10.5 Activitatea la orele de laborator Verificare activitate
Seminar/Laborator 40% L
/Proiect

10.6 Standard minim de performanta

Realizarea de lucrari sub coordonare, pentru rezolvarea unor probleme specifice domeniului, cu evaluarea
corecta a volumului de lucru, a resurselor disponibile, a timpului necesar de finalizare si a riscurilor, in
conditii de aplicare a normelor deontologice si de etica profesionala in domeniu, precum si de SSM.

La examen: Cunoastere principii generale privind: ariile de frecare, portanta, tipurile de frecare, modul de
calcul al coeficientilor de frecare pentru diferite tipuri de frecari. Cunoasterea mecanismelor de dezvoltare si
recunoasterea tipurilor de uzari ale suprafetelor. Elemente de ungere a suprafetelor. Procedee de reducerea
uzarilor la organele de masini. Limbaj tehnic minimal corect.

La laborator: Participarea activa la activitatile de laborator individual sau in echipa. Pe parcurs si la finalul




semestrului si se face evaluarea activitatii prin verificarea portofoliului de laborator si discutii privind unele
aspecte legate de lucrarile efectuate.

Nota: Minim nota 5 la activitatea de laborator si minim nota 5 la examen.

Nota finala: N = 0,60E + 0.40L

Data

o Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
completarii:

25/06/2023  cyrs Prof.dr.ing. Corina BIRLEANU

Aplicatii Prof.dr.ing. Marius PUSTAN

Data avizarii in Consiliul Departamentului IF Director Departament IF
Conf.dr.ing. Adrian TRIF

Data aprobarii In Consiliul Facultatii IRMP Decan
Prof.dr.ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

UNIVERSITATEA TEMNICA

D CLU =N AP A

FISA DISCIPLINEI

1.1 | Institutia de invatamint superior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 | Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 | Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 | Ciclul de studii Master
1.6 | Programul de studii/Calificarea Robotica
1.7 | Forma de invatamint Zi

1.8 | Codul disciplinei 15.00

2. Date despre disciplina

2.1 |Denumirea disciplinei

Control distribuit in sisteme robotizate

2.2 |Titularul de curs

conf.dr.-ing. Mircea Fulea

laborator / proiect

2.3 |Titularul activitatilor de seminar / |conf.dr.-ing. Mircea Fulea

2.4 |Anul de [l |2.5 |Semestrul | 1 | 2.6 |Evaluarea C
studii
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
3-15';::2;:3‘:;”9 > 3 |din care: (?ufs 2 Seri.ianar i Lab?(;.litor 1 Pri.izct i
3.4 Numar de ore pe semestru| 42 |din care: C?’ufs 28 Seri.i?\ar - Lab?()).lfator 14 Pr?c)).igct -
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: -

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4




4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 | De curriculum -

4.2 | De competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 | De desfasurare a cursului Sala de curs cu videoproiector, acces la Internet

5.2 | De desfasurare a aplicatiilor | Sala de seminar cu videoproiector, retea PC-uri (configuratie

min. 2GB RAM si tehnologii de virtualizare), acces la Internet

6. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

Conform grilei ACPART

> Grupa 1: Sa cunoasca:- tehnici de modelare a unui proces tehnic

- pattern-uri arhitecturale software

- notiuni de baza despre mediul ROS (Robot Operating System)

- notiuni de baza despre platformele middleware IoT

> Grupa 2: Sa inteleaga:- concepte aferente arhitecturii sistemelor tehnice
- nivelurile arhitecturale pentru loT

- concepte aferente controlului distribuit

- conceptele de baza ale ROS (Robot Operating System)

> Grupa 3: Sa fie capabili sa faca:- sa instaleze si sa configureze un framework
pentru control distribuit in sisteme robotizate

- sa controleze actuatori si senzori folosind un framework pentru control distribuit
- sa construiasca o aplicatie IoT minimala

Competente
transversale

Autocontrolul invatarii si utilizarea eficienta a cunostintelor de tehnologia
informatiei si a comunicarii.

7 Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specific acumulate)

7.1 | Obiectivul general | Dezvoltarea de competente pentru a proiecta sisteme de control

al disciplinei

distribuit in aplicatii robotizate

7.2 | Obiectivele

specifice

Intelegerea conceptelor aferente arhitecturii sistemelor tehnice

Familiarizarea cu un framework de control distribuit pentru aplicatii
robotizate (Robot Operating System)

Familiarizarea cu platforme middleware pentru Internet of Things

8 Continuturi

8.1. Curs (programa analitica) Metode de Observatii
predare
1 | Aspecte introductive
2 | Arhitecturi de sisteme tehnice (1)
3 | Arhitecturi de sisteme tehnice (Il)
4 | Framework-uri de control distribuit (1) Expunere,
5 | Framework-uri de control distribuit (11) discuti
- —— Platforma
6 | Framework-uri de control distribuit (1) X
. — suport: MS
7 | Framework-uri de control distribuit (1V) Teams
8 | Arhitectura sistemelor lloT
9 | Middleware loT (1)
10 | Middleware loT (I1)




11 | ROS: interfatare web (1)
12 | ROS: interfatare web (II)
13 | Reconfigurabilitate (1)
14 | Reconfigurabilitate (II)
8.2. Aplicatii (seminar/lucrari/proiect) Metode de Observatii
predare
1 | Infrastructura pentru loT si control distribuit (Distributii Linux,
virtualizare servere)
2 | Arhitecturi de control distribuit
3 ROS (Robot Operating System) (1) Expunere si
4 | ROS (Robot Operating System) (Il) aplicatii
5 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS | Platforma
1) suport: MS
- - — - . Teams
6 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS
(2)
7 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS
(3)
Bibliografie

1. Hochmann, L. - Beyond Software Architecture: Creating and Sustaining Winning Solutions

1st Edition, Addison-Wesley, ISBN 978-020177594

2. Robot Operating System, online at ros.org
3. Kaa, online at kaaproject.org

9 Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatiilor profesionale si angajatori din domeniul aferent programului

10 Evaluare
Tip activitate[10.1 |Criterii de evaluare 10.2 |Metode de 10.3 |Ponderea din
evaluare nota finala
Curs Raspunsuri pentru 9 intrebari Proba scrisa — 25%
din teorie durata 1 ora
Aplicatii Elaborarea unui raport tehnic Sustinere raport 75%
centralizator al fiecarei etape tehnic prin
parcurse la laborator prezentare
slideshow
10.4 Standard minim de performanta
5 raspunsuri corecte si rezolvarea aplicatiei
Data completarii: |Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs conf.dr.ing. Mircea Fulea
Aplicatii conf.dr.ing. Mircea Fulea




FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de Tnvatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii Ingineria Autovehiculelor

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Sisteme de Management si Control ale Autovehiculelor
1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 2.00

2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Controlul de baza in Ingineria Automobilelor
Conf. Dr. Ing. Dan MOLDOVANU —
dan.moldovanu@auto.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar / | Conf. Dr. Ing. Dan MOLDOVANU —

2.2 Titularul de curs

laborator / proiect dan.moldovanu@auto.utcluj.ro
2.4 Anul de studiu I | 2.5 Semestrul | I | 2.6 Tipul de evaluare E
. . . .. .|Categoriaformativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe 3 din 3.2 ) 3.3 0 3.3 1 33 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 35 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 14

teren

(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri
(d) Tutoriat

(e) Examinari

(f) Alte activitati: R

N[~ |00

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / [Lucrari pe grupe de studenti.
proiectului




6. Competentele specifice acumulate

Dobandirea de cunostinte avansate in programul MATLAB Simulink.
Implementarea controlerelor de tip P, PI, PD si PID.

Cunostinte de baza si avansate a sistemelor automate.

Competente
profesionale

Eleborarea de rapoarte si prezentari.

Competente
transversale

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

Dezvoltarea competentelor in domeniul sistemelor automate din

7.1 Obiectivul general al disciplinei .
& P cadrul autovehiculelor.

Asimilarea teoriei sistemelor automate din cadrul autovehiculelor.
7.2 Obiectivele specifice Cunoasterea si operarea unui sistem automat.
Cunostinte avansate in MATLAB Simulink.

8. Continuturi

Nr. Metode de ..

8.1 Curs Observatii
ore predare

1. Introducere. Sisteme automate in cadrul autovehiculelor 5

2. Introducere in MATLAB Simulink )

3. Structura si modul de operare a sistemelor automate. 5

4. Functia de transfer. 5

5. Raspunsul in frecventa. )

6. Reguli de compunere ale sistemelor. 5

7. Transformata Laplace. Definitie. Generalitati . .
2 Expunere si studii

— ; de caz.

8. Elemente tipice ale sistemelor automate 5

9. Control P, PI, PD, PID. 5

10. Sisteme continue. Sisteme discrete. )

11. Stabilitatea unui sistem 5

12. Criteriul Routh-Hurwitz. Aplicatii. 5

13. Criteriul Nyquist. Definitie, Generalitati. 5

14. Implementarea listarii BODE 2




Bibliografie

1. Grama, L., Prelucrarea numerica a semnalelor, indrumator de laborator, Cluj-Napoca, U.T. Press,

2014.

2. Gorunescu, F., Analiza exploratory si procesarea datelor cu simulari in MATLAB, Cluj-Napoca, Ed.

Albastra, 2013.

3. Hanganut, M., Teoria sistemelor, Ed. Didactica, 1996.

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. Metode de Observatii

ore predare

1. Introducere in MATLAB Simulink 2

2. Crearea unui sistem simplu in MATLAB. Functii de baza. )

Crearea unui sistem Tn bucla Tnchisa

3. Implementarea in MATLAB a unei clapete de acceleratie ) Studentii

cu controller. Controllerul. . .. lucreaza

4. Implementarea in MATLAB a unei clapete de acceleratie Expunere si studi individual in
. ) 2 de caz.

cu controller. Senzorul si motorul electric. MATLAB

5. Implementarea in MATLAB a unei clapete de acceleratie ) instalat cu

cu controller. Ansamblul. Testare. licenta de la

6. Conceperea unui sistem in MATLAB Simulink in vederea 5 Universitate

implementarii pe un microcontroller

7. Implementarea unui sistem creat in MATLAB Simulink pe )

un microcontroller

Bibliografie

1. Grama, L., Prelucrarea numerica a semnalelor, indrumator de laborator, Cluj-Napoca, U.T. Press,

2014.

2. Gorunescu, F., Analiza exploratory si procesarea datelor cu simulari in MATLAB, Cluj-Napoca, Ed.

Albastra, 2013.

3. Hanganut, M., Teoria sistemelor, Ed. Didactica, 1996.

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

Competentele acumulate sunt necesare inginerilor din domeniul autovehiculelor care lucreaza la noi
solutii si design, utilizdnd mediul/programul MATLAB.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .
din nota finald

10.4 Curs . .
Rezolvarea punctelor de teorie Examen scris 60%

10.5 Seminar/Laborator |Aprecierea activitatii de laborator si |Verificare laboratorului
/Proiect indeplinirea cerintelor (raport individual scris)
10.6 Standard minim de performanta

v" Cunoasterea modului de implementare a unui controller in MATLAB

v Analiza stabilitatii unui sistem in MATLAB

v’ Elaborarea corecta a tuturor modelelor din cadrul lucrérilor de laborator
Cunostinte minime de MATLAB: creare model, rulare model, intelegerea functionarii unui model nou

40%




Data completarii:
24.06.2025

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Conf. Dr. Ing. Dan MOLDOVANU
Aplicatii Conf. Dr. Ing. Dan MOLDOVANU

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART

24.06.2025

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM

25.06.2025

Director Departament

Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Facultatea de Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Departamentul de Inginerie Mecanica

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Energii regenerabile (ER)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

11.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Conversia energiei electrice

2.2 Aria de continut

Arie teoretica
Arie metodologica
Arie de analiza

2.3 Responsabil de curs

S.L. dr. ing. Toma Patarau — toma.patarau@ael.utcluj.ro

2.4 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

S.L. dr. ing. Toma Patarau — toma.patarau@ael.utcluj.ro

2.5 Anul de studiu | IIm | 2.6 Semestrul | 1 | 2.7 Tipul de evaluare | E | 2.8 Regimul disciplinei | DA-DI

3. Timpul total estimat

3.1 Numdr de ore pe saptimani 4 |dincare: 3.2 curs 2|3.3 seminar / laborator 1+1

3.4 Total ore din planul de invitdmant |56 |din care: 3.5 curs 28(3.6 seminar / laborator 28

3.7 Distributia fondului de timp ore
a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 15
c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 25

d) Tutoriat

e) Examinari

f) Alte activitati: ...ccceoeevveeeciiieeens

3.7 Total ore studiu individual 69
3.8 Total ore pe semestru 125
3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Baritiu 26-28, Cluj-Napoca

5.2. de desfdsurare a seminarului /
laboratorului / proiectului

Baritiu 26-28, Cluj-Napoca

6. Competentele specifice acumulate




Competente profesionale

Utilizarea instrumentelor electronice si a metodelor specifice pentru a caracteriza si evalua performantele
diferitelor tipuri de generatoare.

Rezolvarea problemelor practice concrete care includ generatoare de energie electrica.

Analiza sistemelor de producere a energiei din resurse regenerabile.

Competente transversale

Analiza metodica a problemelor intalnite in activitate, identificand elementele pentru care exista solutii
consacrate, asigurand astfel indeplinirea sarcinilor profesionale

Definirea activitatilor pe etape si repartizarea acestora subordonatilor cu explicarea completa a indatoririlor, in
functie de nivelurile ierarhice, asigurand schimbul eficient de informatii §i comunicarea interumana

Adaptarea la noile tehnologii, dezvoltarea profesionala si personald, prin formare continua folosind surse de
documentare tiparite, software specializat si resurse electronice in limba romana si, cel putin, intr-o limba de
circulatie internationala

. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
7.1 Obiectivul general al Dezvoltarea de competente in domeniul conversiei diferitelor forme de energie
disciplinei in energie electrica

1.Asimilarea cunostintelor teoretice privind principiile fizice de conversie a

7.2 Obiectivele specifice energiei

2. Asimilarea cunostintelor teoretice si practice privind principiile de
functionare ale diferitelor tipuri de generatoare de energie electrica

. Continuturi

8.1 Curs Metode de Observatii
predare

1. Curs introductiv

2. Principiile fizice ale convertoarelor de energie -

3. Conversia energiei nucleare de fuziune in energie electrica =§

4. Conversia magnetohidrodinamica (MHD) in energie electrica = g

5. Conversia electro-hidro-dinamica (EHD) in energie electrica g— . Q

6. Conversia termoelectrica in energie electrica o § _<_§

7. Conversia termoionica a energiei 1n energie electrica v a0 5

8. Conversia energiei solare in energie electrica g 2 % ©

9. Conversia electrochimica a energiei in energie electrica 23 o o

10. Conversia energiei eoliene in energie electrica 'C_’_ “7’: S f:

11. Conversia energiei hidraulice a raurilor mici — microhidrocentrale g QE) g §

12. Conversia energiei marilor si oceanelor 1n energie electrica S % M '§

13. Bioconversia energiei go =

14. Stocarea energiei e - o

Bibliografie

1. Sisteme moderne de conversie a energiei. loan Vadan, Andrei Cziker, UTPRES, 2017

8.2 Seminar / laborator / proiect Metode de Observatii
predare

1. Prezentarea laboratorului/ stabilirea temei proiectului

2. Principiile fizice ale convertoarelor de energie — aplicatii, probleme =

3. Conversia energiei nucleare de fuziune in energie electrica — aplicatii, e

caracteristicii, utilizare =

4. Conversia magnetohidrodinamica (MHD) in energie electrica - utilizare <




5. Conversia electro-hidro-dinamica (EHD) in energie electrica — aplicatii, utilizare
6. Conversia termoelectrica in energie electrica — aplicatii, utilizare

7. Conversia termoionica a energiei in energie electrica — aplicatii, caracteristicii,
utilizare

8. Conversia energiei solare in energie electrica — aplicatii, caracteristicii, utilizare,
curbe tensiune curent, MPPT

9. Conversia electrochimica a energiei in energie electrica — aplicatii, caracteristicii,
utilizare

10. Conversia energiei eoliene in energie electrica — aplicatii, caracteristicii, utilizare,
curbe tensiune curent, MPPT

11. Conversia energiei hidraulice a raurilor mici — microhidrocentrale

12. Conversia energiei marilor si oceanelor in energie electrica - aplicatii

13. Bioconversia energiei

14. Stocarea energiei — aplicatii, utilizare, durata de viata

Bibliografie
1. Sisteme moderne de conversie a energiei. loan Vadan, Andrei Cziker, UTPRES, 2017

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

energiilor regenerabile.

Competentele achizitionate vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in domeniul

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .y
din nota finala
10.4 Curs . . A g .
! Nivelul de cunostinte dobandite Examen scris 60%
10.5 Seminar/Laborator |_,. S . N
inar/ ' Nivelul de abilitati practice dobandite |Evaluare pe parcurs 40%

10.6 Standard minim de performanta

Nivel calitativ:
Cunostinte minimale:
v’ Cunoasterea principilor teoretice studiate.
v Cunoasterea functiondrii de bazd a convertoarelor studiate.
Competente minimale:
v' Sd poatd descrie functionarea convertoarelor de energie principale.
v' Sa poatd alege tipul de convertor de energie potrivit pentru o aplicatie data.
Nivel cantitativ:
v’ Efectuarea tuturor lucrdrilor de laborator
v' Notele la examen si laborator sd fie minim 5.
v' Nota la disciplind se calculeazé cu relatia: 0,6*Nota_examen+0,4*Nota_laborator

Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
19.06.2025 Curs S.L. dr. ing. Toma Patarau
Aplicatii S.L. dr. ing. Toma Patarau




Data avizarii in Consiliul Departamentului IM Director Departament
20.06.2025 Prof. dr. ing. Cristian Dudescu

Decan

Pro. dr. ing. Nicolae Filip
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM
25.06.2025




UNIVERSITATEA TEHNICA

DIN CLUJ-MAPOCA

FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii Ingineria Autovehiculelor

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Sisteme de Management si Control ale Autovehiculelor
1.7 Forma de invatamant IF —nvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 5.10

2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Dezvoltare software in domeniul auto

2.2 Titularul de curs Ing. Liviu GUIAS - Liviu.Guias@ro.bosch.com
2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Ing. Liviu GUIAS - Liviu.Guias@ro.bosch.com

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare C
. . . .. .|Categoriaformativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DO
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe ) din 3.2 1 3.3 0 3.3 0 33 1
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe )8 din 35 14 3.§ 0 3.6 0 3..6 14
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 24
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 24
(d) Tutoriat -
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 72
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -
4.2 de competente Cunostinte generale despre limbajele de programare si dezvoltare software.

5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1. de desfasurare a cursului [Sala cu tabla si video-proiector.

5.2. de desfasurare a Prezenta (100%) si finalizarea activitatilor practice conditioneaza accesul in
seminarului / laboratorului / [examen.
proiectului




UNIVERSITATEA TEHNICA

DIN CLUJ-MNAPOCA
6. Competentele specifice acumulate
Cunoasterea tendintelor actuale de dezvoltare software in automotive;

%‘ % Capacitatea de a descrie si explica rolurile comun utilizate in software development;
% _S Sa cunoasca arhitectura software a unui ECU (unitate electronica de control);

g— & | s& dezvolte software modular si reutilizabil;

= g Sa interpreteze protocolul de comunicatie CAN;

Sa interpreteze comenzile de diagnoza.

Abilitati de lucru in echipa;

Abilitati de comunicare orala si scrisa in limba materna/straina (engleza);

Utilizarea tehnologiei informatiei si comunicarii;

Finalizarea temelor si a proiectelor impuse in termen si la un standard de calitate ridicat.

Competente
transversale

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

Dezvoltarea de competente de dezvoltare software pentru

7.1 Obiectivul general al disciplinei .
domeniul auto.

Asimilarea de cunostinte teoretice in domeniul software orientate
pe aplicatii auto;

7.2 Obiectivele specifice Utilizarea programelor si standardelor specifice domeniului auto:
Autosar, Simulink/Matlab, Enterprise Arhitect, C/C++,
CAPL/CANoe/Busmaster.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1. Introducere in metodologia de dezvoltare software in 5

automotive

2. Ingineria sistemelor automotive 2

3. Dezvoltarea arhitecturii software 2 Expunere si studii

4. Dezvoltare software — codare manuala 2 de caz.

5. Dezvoltare software — codare automata 2

6. Testare software 2

7. Testarea sistemelor automotive 2

Bibliografie

1. J. Schauffele, T. Zurawka, “Automotive Software Engineering”, Springer, ISBN 978-3-658-11814-3,
2016.

2. Robert Bosch GmbH, “Bosch Automotive Electrics and Automotive Electronics”, Springer, ISBN 978-3-
658-01783-5, 2007.

3. N.Zaman, “Automotive Electronics Design Fundamentals”, Springer, ISBN 978-3-319017583-6, 2007.

4. C. Hobbs, “Embedded Software Development for Safety-Critical Systems”, Taylor & Francis Group,
ISBN 978-1-4987-2670-2, 2017.

5. A.S. Vincentelli, H. Zeng, M. Di Natale, P. Marwedel, “Embedded Systems Development”, Springer,
ISBN 978-1-4614-3879-3, 2014.

6. ***Colectia revistei Automotive Engineering

7. ***Note de curs

8.2 Proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Studiu individual,

consultatii cu

specialisti in

domeniu

Dezvoltare software conform unui set de specificatii 14




UNIVERSITATEA TEHNICA

DIN CLUJ-MAPOCA

Bibliografie
1. J. Schauffele, T. Zurawka, “Automotive Software Engineering”, Springer, ISBN 978-3-658-11814-3,
2016.

2. Robert Bosch GmbH, “Bosch Automotive Electrics and Automotive Electronics”, Springer, ISBN 978-3-
658-01783-5, 2007.

3. N.Zaman, “Automotive Electronics Design Fundamentals”, Springer, ISBN 978-3-319017583-6, 2007.

4. C. Hobbs, “Embedded Software Development for Safety-Critical Systems”, Taylor & Francis Group,
ISBN 978-1-4987-2670-2, 2017.

5. A.S. Vincentelli, H. Zeng, M. Di Natale, P. Marwedel, “Embedded Systems Development”, Springer,
ISBN 978-1-4614-3879-3, 2014.

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

Competentele dobandite vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in domeniul dezvoltarii
de software pentru autoturisme sau aplicatii industriale.

10. Evaluare

. . o 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .y
din nota finala
10.4 Curs Rezolvarea subiectelor teoretice Evaluare scrisa 50%
. Dezvoltarea unui proiect practic Prezentarea si evaluarea [50%
10.5 Seminar/Laborator P P - ’ . °
. continua a evolutiei si a
/Proiect ST
rezultatelor proiectului

10.6 Standard minim de performanta
Rezolvarea a 50% din cerintele de examen, respectiv proiect.

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
10.06.2024 Curs Drd. Ing. Liviu GUIAS
Aplicatii Drd. Ing. Liviu GUIAS
Data avizarii in Consiliul Departamentului ART Director Departament
26.06.2024 Prof.dr.ing. Barabas Istvan
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan
28.06.2024 Prof.dr.ing. Filip Nicolae
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DIN CLUJ-NAPOCA

FACULTATEA DE AUTOVEHICULE RUTIERE, MECATRONICA si MECANICA

DEPARTAMENTUL AUTOVEHICULE RUTIERE SI TRANSPORTURI

1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Transporturilor

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Logistica si siguranta in transporturi (LST)

1.7 Forma de invatamant

Cu frecventa, zi

1.8 Codul disciplinei

13.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Dinamica accidentelor de circulatie

2.2 Titularul de curs

Conf.dr.ing. Nicolae CORDOS — nicolae.cordos@auto.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conf.dr.ing. Nicolae CORDOS — nicolae.cordos@auto.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul | 3 | 2.6 Tipul de evaluare Ex
. . . .. .|Categoria formativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C s A s 3 2 ) 1 .
saptdmana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 35 28 3.§ 3.6 14 3..6
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 25
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
(d) Tutoriat 1
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: -
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Cunostinte generale de: matematica, fizica, mecanica; rezistenta
materialelor; Cunostinte de dinamica autovehiculelor

4.2 de competente Cunostinte de utilizare a calculatorului

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfdsurare a cursului|Sala cu tabla, video-proiector si ecran

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romdania

tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro
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FACULTATEA DE AUTOVEHICULE RUTIERE, MECATRONICA si MECANICA

DEPARTAMENTUL AUTOVEHICULE RUTIERE SI TRANSPORTURI

5.2. de desfasurare a Frecventarea (prezenta 100%) si efectuarea (finalizarea / promovarea)
seminarului / laboratorului / |activitatilor de la aplicatii conditioneaza admiterea la forma finala de
proiectului evaluare a disciplinei.

6. Competentele specifice acumulate

Competente profesionale

Identificarea, definirea, utilizarea notiunilor fundamentale specifice dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera;

Utilizarea principiilor de studiu si a instrumentelor grafice pentru descrierea
comportamentului cinematic si dinamic al participantilor la trafic in fazele conflictului rutier;
Descrierea fenomenelor cinematice si dinamice specifice accidentelor de circulatie rutiera;
Dezvoltarea modelelor fizico-matematice din domeniul accidentelor de circulatie rutiera;
Elaborarea de solutii tehnice si metodologii de studiu in domeniul dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera;

Implementarea strategiilor de studiu a dinamicii accidentelor de circulatie rutiera in functie de
conditiile de mediu si de comportamentul participantilor la trafic.

Competente transversale

Executarea responsabila a sarcinilor profesionale complexe, in conditii de autonomie restransa si

asistenta calificata - Autonomie si responsablilitate,

- respectarea principiilor, normelor si valorilor codului de etica profesionala prin abordarea unei
strategii de munca riguroase, eficienta si responsabile in rezolvarea problemelor si luarea deciziilor;

- capacitatea de a lucra pentru obtinerea informatiilor necesare indeplinirii unor sarcini specifice
domeniului dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- capacitatea de a utiliza echipamente specifice domeniului dinamicii accidentelor de circulatie
rutiera;

- capacitatea de a programa si scrie functii, in cazul operarii cu programe specializate pentru simularea
si modelarea proceselor caracteristice dinamicii accidentelor de circulatie rutiera, de a identifica
datele de intrare, de a prelucra si analiza datele de iesire;

- capacitatea de a deprinde principiile, normele si strategiile de munca riguroasa, eficienta si
responsabila, de punctualitate si raspundere personala fata de rezultat,

Familiarizarea cu activitatile specifice muncii in echipa a grupurilor profesionale sau a unei institutii si

asumarea de roluri/functii de conducere a activitatii acestora, respectiv distribuirea de sarcini pentru

nivelurile subordonatoare - Interactiune sociala,
- aplicarea tehnicilor de relationare si munca eficienta in echipa multidisciplinara, pe diverse paliere
ierarhice, in cadrul colectivului de lucru;
- capacitatea de a interactiona social,
= exprimarea prin comunicare scrisa si orala in limbaj tehnic a fundamentelor teoretice din domeniu
dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

= abordarea, transmiterea si dezbaterea informatiilor dobandite din domeniul dinamicii accidentelor
de circulatie rutiera, in cadrul echipelor de lucru;

= demonstrarea capacitatilor de comunicare, respectiv asimilarii tehnicilor de relationare in grup si
abilitatilor de lucru in echipa,

Constientizarea nevoii de formare continua; utilizarea eficienta a resurselor si tehnicilor de invatare,

pentru dezvoltarea personala si profesionala - Dezvoltare personala si profesionala,

- utilizarea adecvata a metodelor si tehnicilor eficiente de invatare pe durata intregii vieti;

- utilizarea adecvata de informatii si comunicarea orala si scrisa;

- capacitatea de a-si identifica propriile surse si resurse de documentare si invatare;

- cunoasterea si aplicarea principiilor si metodelor transmiterii informatiilor;

- capacitatea de a reflecta asupra progreselor realizate in procesul de invatare si de extindere a
orizontului de activitate interdisciplinar;

aprofundarea si extinderea cunoasterii prin invatare continua.

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

B-dul Muncii nr.103-105, C204, 400641 Cluj-Napoca, Romania

tel. +40-264-401779, tel./fax +40-264-415490, http://www.art.utcluj.ro
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7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea de competente profesionale in domeniul ingineriei
autovehiculelor.

7.2 Obiectivele specifice

& Asimilarea cunostintelor teoretice si a principiilor fundamentale
privind dinamica accidentelor de circulatie rutiera si
instrumentele interdisciplinare pentru acest domeniu,

e Cunoasterea, intelegerea conceptelor, teoriilor si metodelor de
baza ale dinamicii accidentelor de circulatie rutiera; utilizarea
lor adecvata in comunicarea profesionala - Cunoastere,
intelegere si utilizare a limbajului,

- exprimarea prin comunicare scrisa si orala in limbaj tehnic a
fundamentelor teoretice din domeniul dinamicii accidentelor
de circulatie rutiera, respectiv a ingineriei autovehiculelor;

- definirea si clasificarea conceptelor, teoriilor si metodelor
utilizate in studiul dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- descrierea conceptelor, teoriilor si metodelor de baza
utilizate in studiul dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- aplicarea de concepte, teorii si metode de lucru in vederea
reconstructiei accidentelor de circulatie rutiera;

- definirea criteriilor de studiu pe baza conceptelor, teoriilor si
metodelor de baza din domeniul dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera;

- identificarea adecvata a strategiei de studiu a dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera in functie de conditiile de
mediu si de comportamentul participantilor la trafic,

e Utilizarea cunostintelor de baza pentru explicarea si
interpretarea unor variate tipuri de concepte, situatii, procese
etc. (in contexte mai largi), asociate dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera - Explicare si interpretare,

- formularea de ipoteze si operationalizarea conceptelor cheie
pentru explicarea si interpretarea proceselor de baza din
domeniul dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- explicarea si interpretarea diferitelor situatii de accidente
rutiere, prin utilizarea conceptelor teoretice si instrumentelor
grafice;

- formularea de ipoteze simplificatoare pentru explicarea si
interpretarea comportamentului participantilor la trafic, din
punctul de vedere al dinamicii accidentelor de circulatie
rutiera;

- interpretarea problemelor de reconstructie a accidentelor de
circulatie rutiera prin aplicarea cunostintelor de baza precum
si prin utilizarea noilor tehnologii (inclusiv IT).

e Dobandirea cunostintelor aferente dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera,

Prescurtari utilizate: accidente de circulatie rutiera (accr); ramura

accidente de circulatie rutiera (raccr); dinamica accidentelor de

circulatie rutiera (daccr).

=sa inteleaga fenomenele fizice care stau la baza studiului

d.p.d.v. dinamic al (accr); = sa defineasca (accr); = sa clasifice
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dupa diferite criterii (accr); =sa specifice care sunt elementele
de securitate in circulatia rutiera; =sa caracterizeze
comportamentul conducatorului auto d.p.d.v. al conducerii
preventive; =sa analizeze factorii stradal-uman-automobil
d.p.d.v. al conducerii preventive a autovehiculelor; =sa
stabileasca, pe baza tetraedrului sigurantei rutiere, legatura
intre elementele de securitate rutiera; =sa defineasca
indicatorii transportului rutier si ai sigurantei rutiere; =sa
mentioneze care sunt cauzele (accr) datorate unor actiuni sau
inactiuni legate direct de producerea accidentului sau indirect
implicate in determinarea sau favorizarea producerii acestuia;
=>sa specifice care sunt factorii (interni, externi) care concura la
producerea (accr); =ssa analizeze posibilitatile de evitare a
(accr); =ssa caracterizeze principalele tipuri de coliziuni si urme
la locul accidentului; =sa determine, pe baza teoriei ciocnirilor,
marimile fizice necesare intocmirii unui raport de expertiza
tehnica auto, (raccr); =ssa stabileasca elementele necesare
modelarii coliziunii autovehiculelor; =sa determine viteza
autovehiculului inainte de producerea accidentului rutier: prin
conservarea cantitatii de miscare, prin metode energetice si pe
baza urmelor de franare;=sa stabileasca: care sunt informatiile
primare necesare efectuarii expertizei tehnice auto-(raccr);
obiectivele necesare reconstituirii (accr); =sa mentioneze: care
sunt fazele, caracteristicile si particularitatile unui impact rutier;
=sa schiteze procesul de franare cu timpii consumati de catre
conducatorul auto pentru initierea franarii si timpii consumati in
procesul de franare (sa stabileasca care sunt reactiile
conducatorului auto in situatii de pericol acut); =sa determine
timpul parcurs intre momentul inceperii procesului de franare si
momentul opririi automobilului, timpul de franare pana la
impact, timpul de franare dupa impact si timpul total de oprire;
=sa determine distanta parcursa in cadrul duratei de perceptie-
reactie a conducatorului auto, spatiul parcurs in cadrul
intarzierilor involuntare, spatiul total de oprire, distanta intre
automobil si locul impactului in momentul aparitiei pericolului si
spatiul de franare parcurs dupa impact pana la oprirea
automobilului; =sa mentioneze care sunt caracteristicile si
particularitatile impactului autovehicul-pieton; =sa stabileasca
care sunt influentele exercitate, asupra dinamicii accidentului
autovehicul-pieton, de caracteristicile autovehiculului; =sa
stabileasca care sunt caracteristicile pietonului care influenteaza
evolutia accidentului autovehicul-pieton; =sa stabileasca
obiectivele necesare reconstituirii accidentelor cu pietoni; =sa
reconstituie accidentele cu pietoni utilizand modelarea
matematica a acestora; =sa evalueze autovehiculele,
accidentele rutiere si daunele produse in acestea; =sa
stabileasca obiectivele expertizei tehnice auto; =sa mentioneze
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care sunt drepturile si obligatiile expertilor tehnici auto; =sa
specifice care sunt cunostintele necesare expertului tehnic din
(raccr).

& Obtinerea deprinderilor si abilitatilor necesare pentru analiza
participantilor la trafic din punctul de vedere al dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera in diferite faze ale conflictului
rutier,

e Aplicarea unor principii si metode de baza pentru rezolvarea de
probleme/situatii (teoretice si practice) bine definite, tipice
dinamicii accidentelor de circulatie rutiera, in conditii de
asistenta calificata - Aplicare, transfer si rezolvare de probleme,

- selectarea unor principii, metode si procedee de cercetare in
scopul rezolvarii unor probleme specifice dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera;

- identificarea si selectarea unor tehnici si metode de baza in
evaluarea posibilitatilor de reconstructie a accidentelor de
circulatie rutiera;

- formularea si aplicarea metodelor si tehnicilor/principiilor
studiate pentru reconstructia accidentelor de circulatie
rutiera;

- aplicarea unor metode de baza si principii de studiu in
vederea evaluarii posibilitatilor de reconstructie a
accidentelor de circulatie rutiera;

- utilizarea unor soft-uri specifice, metode inovative, principii si
proceduri de calitate specifice dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera;

Utilizarea adecvata de criterii si metode standard de evaluare,
pentru a aprecia calitatea, meritele si limitele unor procese,
programe, proiecte, concepte, metode si teorii si a fundamenta
decizii constructive - Reflectie critica si constructiva,

- analiza comparativa a datelor si evaluarea lor pe baza
teoriilor, criteriilor si metodelor utilizate in cercetarea
aplicativa, a sistemelor autovehiculelor, din punctul de
vedere al dinamicii accidentelor de circulatie rutiera, intr-un
context bine definit;

- utilizarea unor criterii, metode de evaluare, concepte, teorii,
date experimentale si programe in proiectarea temelor
specifice dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- evaluarea critica a modalitatilor de rezolvare a problemelor
specifice dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- adoptarea unor criterii si metode de evaluare a conceptelor,
teoriilor si programelor de studiu a dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera;

- interpretarea, analiza si evaluarea critica a rezultatelor
obtinute prin aplicarea procedurilor de calitate in procesele
cinematice si dinamice ale accidentelor de circulatie rutiera,

e FElaborarea de proiecte profesionale cu utilizarea inovativa a
unor principii si metode, cantitative si calitative, consacrate in
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domeniul dinamicii accidentelor de circulatie rutiera -
Creativitate si inovare,

- elaborarea unor proiecte, modele si prototipuri de sisteme
din domeniul dinamicii accidentelor de circulatie rutiera,
utilizand principii si metode consacrate in domeniul
ingineresc;

- proiectarea proceselor cinematice si dinamice pentru
elementele fundamentale in domeniul dinamicii accidentelor
de circulatie rutiera utilizand principii si metode consacrate in
domeniu;

- implementarea unor principii, metode si strategii adecvate
dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- utilizarea unor principii si metode consacrate adecvate
domeniului dinamicii accidentelor de circulatie rutiera;

- elaborarea unei strategii de studiu utilizand principii si
metode consacrate de dinamica accidentelor de circulatie
rutiera,

% Obtinerea deprinderilor si abilitatilor necesare manuirii
instrumentelor dedicate studiului dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera,

- aplicarea aparatului fizico-matematic si informatic de analiza
tehnica a problemelor de dinamica accidentelor de circulatie
rutiera;

- monitorizarea comportamentului cinematic si dinamic al
participantilor la trafic utilizand metode statistice si
probabilistice;

- utilizarea echipamentelor analog digitale in studiul dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera;

- exploatarea sistemelor de achizitii de date specifice dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera;

- utilizarea metodelor de inginerie asistata de calculator
problemelor specifice dinamicii accidentelor de circulatie
rutiera;

- sa opereze cu notiuni avansate din domeniul dinamicii
accidentelor de circulatie rutiera;

- sa opereze cu programe specializate pentru simularea si
modelarea proceselor caracteristice dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera.

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili: =sa respecte

NTSM si PSI specifice lucrarilor (daccr); =sa identifice aparatura de

determinare a parametrilor definitorii ai (daccr); =sa aleaga si sa

utilizeze materialele care stau la baza efectuarii expertizei tehnice

(raccr); =sa determine marimile fizice necesare intocmirii unui

raport de expertiza tehnica auto-(raccr); =sa

intocmeasca/elaboreze raportul de expertiza tehnica - (raccr) si
raportul de evaluare a autovehiculelor; =sa utilizeze calculatorul in
scopul reconstituirii accidentelor rutiere.
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8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1-2. Notiuni de siguranta a autovehiculelor. Factorii ce tin 4 ore
de triada om-autovehicul-drum. Tehnicile de conducere
preventiva. Metodologii de studiu si prelucrare a
informatiilor accidentologice. Efectele economice ale
accidentelor de circulatie rutiera.

3-4. Clasificarea accidentelor de circulatie rutiera. Cauzele 4 ore
accidentelor de circulatie rutiera si factorii care concura la
producerea accidentelor de circulatie rutiera. Tipuri de
coliziuni

5-6. Tipuri de coliziuni (intre vehicule, intre vehicule si 4 ore
pietoni, intre vehicule si animale, intre vehicule si obstacole
fixe). Tipuri de urme la locul accidentelor de circulatie
rutiera(Urme de pneuri, de lichide; Urme provenite prin
proiectarea unor obiecte din autovehicule sau a unor parti
desprinse din autovehicule; Urme create prin contactul
dintre diferitele parti componente ale autovehiculului cu

alte obiecte sau alte autovehicule; Dispunerea urmelor la Expunere
locul accidentului; Fixarea elementelor probatorii din (explicare,
campul producerii accidentului). descriere),
6-7. Tipuri de raniri care apar in accidentele rutiere in 4 ore constructiviste
functie de gravitatea si ponderea implicarii in accidentele (prezentare,
rutiere. Reactiile conducatorului auto in fata situatiilor de analize, avantaje,
pericol acut in functie de personalitatea si comportamentul dezavantaje,
conducatorilor auto. Fazele procesului de franare in functie aplicabilitate),
de reactiile conducatorului auto in fata situatiilor de pericol conversatie,
acut. demonstrare,
7-8. Solutii tehnice pentru siguranta activa si pasiva. Testele | 4 ore exemplificare,
de coliziune ale autovehiculelor. orientare etc.
9-10. Analiza coliziunii autovehicul-pieton. Reconstituirea 4 ore

accidentelor cu pietoni.
11-12. Evaluarea vitezelor vehiculelor implicate in accidente | 4 ore
de circulatie rutiera. Evaluarea distantei si duratei de oprire
a vehiculului. Determinarea spatiului si timpului de oprire a
autovehiculului (spatiul efectiv de franare al autovehicului;
distanta intre autovehicul si locul accidentului in momentul
aparitiei pericolului; spatiul de franare parcurs dupa impact
si pana la oprirea autovehiculului; timpul total de oprire al
autovehiculului; timpul scurs intre momentul inceperii
procesului de franare si momentul impactului).

13-14. Evaluarea marimilor cinematice care caracterizeaza 4 ore
accidentele rutiere de tip autovehicul-pieton si de tip
bicicleta/motocicleta-autovehicul. Evaluarea
autovehiculelor si a pagubelor produse acestora.Uzura
autovehiculelor.Evaluarea pagubelor la autovehicule.
Metode de evaluare a autovehiculelor. Stabilirea valorii de
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inlocuire. Raportul de evaluare. Raport de expertiza tehnica-
ramura accidente rutiere.
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8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Metodologii de studiu si prelucrare a informatiilor Problematizare,
accidentologice. Evaluarea costurilor accidentelor de 2 ore exercitiul,

circulatie rutiera. algoritmizare,

2. Evaluarea vitezei autovehiculelor in functie de principalii 2 ore conversatie,

factori generatori de accidente explicare,

3.Evaluarea vitezelor antecoliziune/postcoliziune in cazul 2 ore descriere,

ciocnirii autovehiculelor modelare,
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4. Modelarea numerica a accidentelor rutiere de tip 2 ore demonstrare,

autovehicul-pieton exemplificare,

5. Modelarea numerica a accidentelor rutiere de tip 5 ore orientare etc.

motocicleta-autoturism Mijloace tehnice

6. Metode de simulare a accidentelor de circulatie cu 5 ore vizualg, calcula.tor,

ajutorul softurilor dedicate softuri de analiza a
dinamicii acciden-

7. Sustinerea activitatilor aplicative DAC 2ore | telorde circulatie
rutiera

Bibliografie

v. poz. bibliografice (1-16), pct. 8.1

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

Competentele acumulate vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in domeniul ingineriei
autovehiculelor. In formarea competentelor se tine seama de optiunile angajatorilor recomandate
institutiilor de invatamant superior pentru formarea absolventilor (abilitatea de a folosi eficient timpul,
abilitarea de a lucra in echipa, abilitatea de a invata repede, abilitatea de a coordona echipe, oportunitati
noi in interesul firmei, abilitatea de a folosi computerul si internetul, capacitatea de adaptare la situatii noi
etc.) si de prioritatile recomandate de angajatori in formarea absolventilor (creativitate si capacitate de
inovare, abilitate de a negocia, capacitatea de analiza critica si autocritica, abilitatea de a invata repede,
cunostinte din alte domenii).

Conform Catalogului Ocupatiilor din Romania (COR), dintre domeniile de angajare a absolventilor se
mentioneaza: Specialisti cu ocupatii intelectuale si stiintifice - Inginer autovehicule rutiere, Specialist
reglementari/carti identitate vehicule/verificari tehnice inmatriculare/inspectii tehnice/omologari
oficiale, Specialist prestatii vehicule; Profesori in invatamantul superior, secundar si asimilati; Alti
specialisti cu ocupatii intelectuale si stiintifice - Specialisti in domeniul asigurarilor, Specialisti in evaluare,
Experti tehnici extrajudiciari, Cercetator in autovehicule rutiere, Inginer de cercetare in autovehicule
rutiere; Conducatori de unitati economico-sociale mari corporatii - Director tehnic, Director departament
cercetare-dezvoltare, Conducatori de compartimente (sectie, serviciu, birou, laborator etc.) cu activitati
de productie si sociale din unitati economico-sociale mari (Inginer sef transporturi, Revizor general
siguranta circulatiei, Sef atelier transporturi, Sef autobaza, Sef coloana auto, Sef sectie / adjunct (sector)
transporturi si asimilati, Sef garaj, Sef trafic auto intern, Sef departament logistica); Alti conducatori de
compartimente (sectie, serviciu, birou, laborator etc.) cu activitati nelucrative din unitati economico-
sociale mari (Conducatori in cercetare-dezvoltare, proiectare) etc.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .y
din nota finala
Examinarea cunostintelor teoretice |Examinare scrisa 60%
10.4 Curs e . .
(¥ora) - conform planificarii sustinerii
examenului
Evaluare cunostiinte: Examinare 40%
10.5 Laborator - rezolvarea unor probleme cu acces

la suport bibliografic (1% ore)
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conform

planificarii  sustinerii

examenului;
problemele din cadrul lucrarilor se
apreciaza si se noteaza daca sunt
predate la termenele stabilite (la
inceputul fiecarei sedinte de lucrari
practice pe parcursul semestrului).

10.6 Standard minim de performanta

- identificarea si exprimarea principiilor de functionare ale unui sistem din cadrul autovehiculelor,
utilizand limbajul tehnic si aparatul fizico-matematic si informativ specific domeniului ingineresc;
- calcularea si reprezentarea grafica a unor componente/procese ale sistemelor de transport, la nivel

de performanta;

- descrierea si intocmirea unor proceduri simple specifice studiului dinamicii accidentelor de

circulatie rutiera;

- elaborarea unor modele fizico-matematice in scopul utilizarii lor in studiul dinamicii accidentelor de

circulatie rutiera;

- evaluarea unor parametri specifici dinamicii accidentelor de circulatie rutiera, pe baza criteriilor
definite, tinand seama de conditiile de mediu si de comportamentul participantilor la trafic;
elaborarea unei lucrari de sinteza (raport de expertiza tehnica) in domeniu dinamicii accidentelor de
circulatie rutiera, pe baza unui set minimal de proceduri ale sistemului de management al calitatii.

Data completarii: = Titulari

Titlu Prenume NUME

Semnatura

19.06.2024
Curs

Conf.dr.ing. Nicolae CORDOS

Aplicatii

Conf.dr.ing. Nicolae CORDOS

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART

26.06.2024

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM

28.06.2024

Director Departament
Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae
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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule rutiere si transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor - (lic+mas)

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Automobilul si mediul - (masA1)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

1.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Dinamica sistemelor materiale

2.2 Titularul de curs

Prof. Em. Dr. Ing. Mariana ARGHIR
marianaarghir@yahoo.com; Marghir@mep.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de laborator

Prof. Em. Dr. Ing. Mariana ARGHIR

24 Anul de 1 |2.5Semestrul |1 [2.6Tipul de evaluare examen
studiu
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C oew A s 4 2 ) 1 1 . -
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 35 )8 3.§ 14 3.6 14 3..6 i
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 21
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 16
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 23
(d) Tutoriat 7
(e) Examinari 2

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 69
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs, dotata cu laptop, videoproiector si software adecvat.

5.2. de desfasurare a
seminarului

Sala de seminar dotata cu tabla neagra, laptop, videoproiector si software
adecvat .



mailto:marianaarghir@yahoo.com
mailto:Marghir@mep.utcluj.ro

5.3. de desfasurare a
laboratorului

Laborator dotat cu dispozitivele si aparatele de masura si control adecvate.

6. Competentele specifice acumulate

C6.1. Demonstrarea cunoasterii metodologiei de cercetare, proiectare, implementare
a cunostintelor fundamentale in cinematica si dinamica sistemelor materiale cu doua sau mai

v Q

g g multe grade de libertate;

2 @ C6.2. Fundamentarea studiul teoretic prin aplicatii cu studiul experimatal prin lucrari de

g "é laborator ancorate in activitatea ingeriei mecanice

O 2| C6.4. Fundamentarea activitatii de cercetare, evaluare si validare a sistemelor avansate ale
dinamicii sistemelor materiale pe criterii corecte de evaluare;

% % CT1. Executarea sarcinilor profesionale conform cerintelor precizate si in termenele impuse,

% 5 urmarind un plan de lucru prestabilit si sub indrumare calificata;

g @ | CT2. Integrarea facila in cadrul unui grup, asumandu-si roluri specifice si realizand o buna

8 £ | comunicare in colectiv.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

— Insusirea cunostintelor teoretice ale dinamicii sistemelor
materiale aplicate in inginerie mecanica.

— Tnsusirea cunostintelor privind utilizarea aparaturii de masurare,
prelucrarea si interpretarea rezultatelor experimentale.

- dezvoltarea cunostintelor experimentale prin utilizarea
cunostintelor dinatmce cotidiene.

7.2 Obiectivele specifice — dezvoltarea deprinderilor de cercetare aplicativa avansata;

— operarea si instrumentarea cu echipamente de cercetare;
— Tnsusirea metodelor de prelucrare a rezultatelor experimentale.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Notiuni fundamentale ale dinamicii solidului rigid. Lucrul 2
mecanic, energia cinetica a SR in miscarile specifice
2. Impulsul si momentul cinetic al rigidului cu particularitati 2
ale miscarii
3. Mecanica analitica. Forta de inertie. Principiul lui
D’Alembert. Principiul Lucrului mecanic elementar 2
virtual.
4. Ecuatiile lui Lagrange de speta I si Il. 2
5. Torsorul fortelor de inertie aferente solidului rigid in
migcare
6. Teoremele fundamentale ale dinamicii aplicate solidului: 5 Prelegere,
Teorema impulsului. Teorema momentului cinetic conversatie,
7. Ecuatiile fundamentale ale dinamicii aplicate solidului 5 demonstrare,
rigid: liber si supus la legaturi exemplificare,
8. Dinamica rigidului cu ax3 fixa. Pendulul fizic. 2 orientare etc.
9. Miscari impulsive. Ciocniri. Percutii. Notiuni
fundamentale. Teoreme fundamentale ale dinamicii 2
aplicate ciocnirilor.
10. Dinamica ciocnirilor si percutiilor 2
11. Efectele percutiilor aplicate unui corp ce se roteste jurul 2
unei axe fixe. Centrul de percutie
12. Stabilitatea sistemelor materiale. 2
13. Vibratiile sistemelor cu un grad de libertate si cu un 2
numar finit de grade de libertate




14. Vibratiile sistemelor continue — considerate cu un numar
infinit de grade de libertate
Bibliografie
1. V. Ispas, L. Popa, B. B! llan, Mariana ARGHIR, Mecanic' | Teoretic! |, 386 p., Lito IPCN, Cluj-Napoca,
Romania, 1989.
2. D. Le Houedec, Mécanique de Solides, Ecole Nationale Superieure de Mécanique, Nantes, France,
1989.
3. Y. Pironneau, Mécanique Générale, Notes de cours, Nantes, France, 1989.
4. D. J. McGill, W. W. King, Engineering Mechanics, 492 p., Georgia Institute of Technology, Boston,
USA, 1991.
5. V. Ispas, Gh. Olea, Mariana ARGHIR & Co, Mecanica, Ed. Dacia, 450 p., Cluj-Napoca, Romania, 1997.
6. Mariana ARGHIR, Mechanics. Statics & Material Point Kinematics, Ed. UTPres, 186 pag., ISBN 973-
9471-16-1, CN, 1999.
7. Mariana ARGHIR, Mechanics Il. Rigid Body Kinematics & Dynamics, Ed. UTPres, 239 pag., ISBN 073-
8335-20-5, CN, 2002 /reeditata 2020.

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Notiuni fundamentale in dinamica sistemelor materiale 2 N
2. Teoremele fundamentale in dinamica analitica / mecanica analitica 2 - verificarea
3. Notiuni si teoreme fundamentale in dinamica rigidului. 2 cunost‘mtelor
— ” ; teoretice
4. Dinamica rigidului in migcarea generala a acestuia. 2 orivind:
5. Ciocniri si percutii. 2 continutul
6. Stabilitatea sistemelor conservative. 2 lucrarii, baza
7. Vibratiile sistemelor cu un grad de libertate. 2 material3 si
8. /L1. Prezentarea lucrarilor de laborator. Intocmirea dosarului. 2 metodologia de
9. /L2 - /L3. Ciocniri si percutii la sisteme cu un mar finit de grade de a lucru;
libertate / sisteme continue. — lucrare grafica. - efectuarea
10. /L4. Determinarea coeficientului de frecare dinamic. 2 lucrarii
11. /L5. Determinarea momentului de inertie mecanic axial folosind 2 practice;
miscarea de rotatie a unui solid rigid in jurul unui ax fix. - prelucrarea si
12. /L6. Punerea in evidenta a efectului mecanic al fortei inertiale Coriolis. 2 interpretarea
13. /L7. Comnpunerea vibratiilor armonice ortogonale. Figurile lui 2 rezultatelor.
Lissajous. Predarea dosarea si recuperarea lucrarilor restante

Bibliografie

1. Mariana ARGHIR, Probleme de mecanica, Note, Cluj-Napoca, 2007.

2. A. Ripianu, Mariana ARGHIR & Co, Indrumator de lucrari, Lito UPCN, 1984, republicat Mariana ARGHIR 2021.

3.*** STAS 1814 - 83, Mecanica teoretica (terminologie, simboluri si unitati de masura).Revizuit de ASRO.

4. Mariana ARGHIR, Mecanica fundamentala. Notiuni de baza, principii si teoreme, 261 pag., Ed. UTPress, ISBN 978-606-737-

057-7, Cluj-Napoca, lunie, 2015.

1. 5.Mariana ARGHIR, Cinetica sistemelor materiale. Teorie si probleme, 324 pag. Ed. UTPress, ISBN 978-606-737-265-6, Cluj-

Napoca, noiembrie 2017, Republicata 2021.

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

® Se realizeaza prin discutii periodice programate de facultate cu reprezentanti ai angajatorilor

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19.3 Pond.erev
din nota finala

10.4 Curs - Examen constand din 3 subiecte de
teorie si aplicatii (probleme). S1:
Dinamica sistemelor discrete de
puncte materiale; S2. Teoremele
fundamentale ale dinamicii ; S3.
Dinamica rigidului; S4. Ciocniri si
percutii, S5 Vibratiile mecanice.
Fiecare parte este notata individual

— examen oral 75%




10.5 Seminar/Laborator - Referatele lucrarilor de laborator si
problemele se apreciaza si se noteaza |- evaluare periodica 25%
daca sunt predate la termenele stabilite.

10.6 Standard minim de performanta
* Rezolvarea satisfacatoare a problemei si raspuns corect la un subiect de teorie, pentru promovarea examenului.
Nota minima de promovarea este 5 (cinci). E25, L=5.

Data completarii Titular de curs Titular de seminar / laborator / proiect
Prof.dr.ing. Mariana ARGHIR Prof. Dr. Ing. Mariana ARGHIR

27.09.2021

Data avizarii in Departament Director Departament

27.09.2021 Prof.dr.ing. Alexandru Tineriu ANTAL




1. Data about the program of study

UNIVERSITATEA TEHMNICA

D CLU-NATDCA

SYLLABUS

1.1 | Institution Technical University of Cluj-Napoca
1.2 | Faculty Machine Building

1.3 | Department Engineering Design and Robotics
1.4 | Field of study Mechatronics and Robotics

1.5 | Cycle of study Master

1.6 | Program of study/Qualification Robotics

1.7 | Form of education Full time

1.8 | Subject code 15.00

2. Data about the subject

2.1 Subject name

Distributed Control in Robotized Systems

2.2 Course responsible/lecturer

conf.dr.ing. Mircea Fulea, mircea.fulea@staff.utcluj.ro

2.3 Teachers in charge of seminars

conf.dr.ing. Mircea Fulea, mircea.fulea@staff.utcluj.ro

2.4 Year of study Il |2.5Semester 1 |2.6 Assessment E
2.7 Subject category Category DA
Optional DI

3. Estimated total time

3.1 Number of hours per week 3 3.2 of which, course: 2 3.3 applications: | 1

3.4 Total hours in the curriculum 100 3.5 of which, course: 28 3.6 applications: | 14
Individual study hours
Manual, lecture material and notes, bibliography 14
Supplementary study in the library, online and in the field 20
Preparation for seminars/laboratory works, homework, reports, portfolios, essays 20
Tutoring 2
Exams and tests 2
Other activities 0
3.7 | Total hours of individual study 58
3.8 | Total hours per semester 100
3.9 | Number of credit points 4




4. Pre-requisites (where appropriate)

4.1 Curriculum

4.2 Competence

5. Requirements (where appropriate)

5.1 | For the course Slide-show presentation, course support material in electronic

format, additional materials on a web site

5.2 | For the applications Attending application classes is mandatory

6. Specific competences

Professional
competences

To know:

- techniques for modeling the control of a technical process

- architectural patterns

- basics of ROS (Robot Operating System)

- basics of middleware 10T

To understand:

- concepts related to technical systems architectures

- architectural layers of industrial applications

- concepts related to distributed control

- basic concepts in ROS (Robot Operating System)

To do:

- install and configure a framework for distributed control of robotized systems
- to control actuators and sensors using a distributed control framework
- to build a minimal IloT application

Cross
competences

Completing the professional tasks by precisely identifying goals, available resources,
constraints, work plan, time span, milestones and deadlines

7 Discipline objectives (as results from the key competences gained)

7.1 | General objective To gain competence for designing distributed control systems in robotized

applications.

7.2 | Specific objectives Understanding the concepts related to technical systems architectures

Getting familiar with a distributed control framework for robotized
applications (Robot Operating System)

Getting familiar with a lloT middleware platform

8 Contents
8.1. Lecture (syllabus) Teaching Notes
methods
1 | Introductory aspects
2 Techn!cal systems archftectures () Slideshows,
3 | Technical systems architectures (ll) examples,
4 Distributed control frameworks (1) open dialogue
5 Distributed control frameworks (I1) Support
6 | Distributed control frameworks (I1l) platform: MS
7 Distributed control frameworks (1V) Teams
8 IloT systems architecture




9 Middleware loT (1)

10 | Middleware loT (ll)

11 | ROS: web interfacing (1)
12 | ROS: web interfacing (Il)
13 | Reconfigurability (1)

14 | Reconfigurability (I1)

8.2. Applications Teaching Notes
methods

1 Infrastructure for distributed control (Linux distros, virtualization) Slideshows,

2 | Distributed control architectures examples,

3 ROS (Robot Operating System) (1) zg?t\?\;g(r:e tools

4 ROS (Robot Operating System) (I1) and hardware

5 Prototyping of a assembly robotized line control in ROS (1) platforms

6 Prototyping of a assembly robotized line control in ROS (2) Support

7 Prototyping of a assembly robotized line control in ROS (3) _I?_'efiatl;:]);mi MS
Bibliography

1. Hochmann, L. - Beyond Software Architecture: Creating and Sustaining Winning Solutions 1st
Edition, Addison-Wesley, ISBN 978-020177594

2. Robot Operating System, online at ros.org
3. Kaa, online at kaaproject.org

9 Bridging course contents with the expectations of the representatives of the
community, professional associations and employers in the field

10 Evaluation

Activity type [10.1 |Assessment criteria 10.2 |Assessment 10.3 [Weight in the
methods final grade
10.4 Answers to 9 theoretical Written test — 1 25%
Course guestions hour
10.5 Aggregate technical report Technical report 75%
Application combining all application steps, presentation
S as performed in the laboratory
meetings
10.6 Minimum standard of performance
Two correct answers and completion of the technical report
Date of filling in: Title, Name, Surname Signature
Lectl.Jres., conf.dr.ing. Mircea Fulea
applications




Date of approval in the Engineering Design and Robotics Head of department
department........ Prof.dr.ing. Calin Neamtu

Date of approval in the Faculty of Machine Building Dean
Prof.dr.ing. Corina Barleanu
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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de Invatamant superior UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA,

’ ’ CENTRUL UNIVERSITAR NORD DIN BAIA MARE
1.2 Facultatea DE INGINERIE
1.3 Departamentul INGINERIE SI MANAGEMENTUL TEHNOLOGIEI
1.4 Domeniul de studii INGINERIEA MATERIALELOR
1.5 Ciclul de studii MASTER
1.6 Programul de studii INGINERIA PROCESARII MATERIALELOR PRIN PROCEDEE SPECIALE

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | ECOPROIECTARE SI ECOTEHNOLOGII

2.2 Codul disciplinei 13.00

2.3 Titularul activitatilor de curs Prof.dr.ing. Radu Cotetiu - radu.cotetiu@intech.utcluj.ro

2.4 Titularul(ii) activitatilor de aplicatii Sef lucr.dr.ing. Jozsef Juhasz - jozsef.juhasz@irmmm.utcluj.ro
2.5Anuldestudii | 2 | 2.6 Semestrul | 1 [ 27 Tipevaluare | E | 28Tip* | DI |29cat** | Ds

* DI=Disciplind impusa; DO=Disciplina optionala; DFac=Disciplina facultativa
** DF=Disciplina fundamentald; DD=Disciplina de domeniu; DS=Disciplina de specialitate; DC=Disciplina complementara

3. Timpul total (ore pe semestru ale activitatii studentului)

3.1 Numar de ore activitati didactice/ 3 din care: 3.1.1 curs 2 3.1.2 seminar 0

saptamana din care: 3.1.3 laborator 1 3.1.4 proiect 0

3.2 Numar de ore activitati didactice/ 42 din care: 3.2.1 curs 28 | 3.2.2 seminar 0

semestru din care: 3.2.3 laborator 14 3.2.3 proiect 0

Distributia fondului de timp pentru studiul individual ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 32
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 19
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28
Tutoriat 2
Examinadri 2
Alte activitati cooeesseeessseeesseeeeessseeens 0

3.3 Total ore studiu individual 83

3.4 Total ore din planul de invatdmant (3.2+3.3) 125

3.5 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

e Mecanisme si Organe de masini, Studiul materialelor, Tehnologia materialelor,

4.1 de curriculum . o . . . .
Fizica, Mecanica, Rezistenta materialelor, Mecanica Fluidelor

Cunoasterea solicitarilor organelor de masini, rezistenta materialelor,
Cunoasterea structurii materialelor, si a tratamentelor termice si termochimice
Tehnologii de elaborare a materialelor

Cunoasterea legilor si ecuatiilor de curgere a fluidelor, presiuni,

Cunostinte legate de solicitarile mecanice si termice a suprafetelor, transformari
structurale

4.2 de competente

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430083 Baia Mare, Romania
tel. +40-262-218-922, fax +40-262-276-153

http://www.utcluj.ro
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5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

e  Asigurarea salii de curs cu calculator legat la un echipament de
videoproiectie, tabla, ecran. Asigurarea corespunzatoare a conditiilor de
mediu de lucru pentru studenti si cadre universitare legate de zgomot,
lumina, temperatura, curenti de aer, mobilier corespunzator, alimentare
cu energie electrica si termica, instalatie de sonorizare pentru salile mari
de curs.

e Asistenta tehnica pentru buna functionare a aparaturii salii si a softurilor

echipamentelor

Laborator: SalaL17/1,L17/2
e - Asigurarea functionarii corecte si in siguranta a standului de proba.
e - Asigurarea de AMC -uri in stare buna de functionare

5.2. de desfasurare a laboratorului e - Conspectul lucrarii de laborator si cunoasterea suportului teoretic si

practic pentru desfasurarea lucrarii de laborator.
Nota: Parcurgerea tuturor lucrarilor de laborator este conditie de intrare in
examen.

6. Descrierea calificarii

atarii

mva

a

Prin rezultatele

CUNOSTINTE:

e (2. Principii de inginerie
e (5. Procese ingineresti

e (6. Principii de proiectare

APTITUDINI:

A1l. Ajusteaza proiectele produselor

A2. Aproba proiecte ingineresti

A3. Asigura conformitatea materialelor

A7. Analizeaza procese de productie in vederea imbunatatirii
A8. Aplica sisteme avansate de fabricatie

RESPONSABILITATE SI AUTONOMIE:

e R1. Aplicarea, in mod responsabil, a principiilor, normelor si valorilor eticii profesionale in realizarea
sarcinilor profesionale si identificarea obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile, a etapelor de
lucry, a duratelor de executie, a termenelor de realizare aferente si a riscurilor aferente;

7. Obiectivele disciplinei

¢ Dobandirea de cunostintelor si aptitudini privind probleme legate de
ecologie, proiectare ecologicd, ecotehnologii si ecoeficienta, dezvoltarea

7.1 Obiectivul general al disciplinei durabila a proceselor si fluxurilor tehnologice, durata de functionare si

fiabilitatea unui sistem mecanic in legatura cu principiile dezvoltarii
durabile.

e Cunoasterea legislatiei si principiilor ecologice si de dezvoltare durabil3,
sistem ecologic si componenta sa. Diferentele de principiu dintre
proiectarea clasica si eco-proiectarea.

e Politica ecologica in proiectare. Principalele directii de optimizare in
proiectarea ecologica. Optimizarea functiilor. Etape in implementarea
ecoproiectarii.

e Aspecte privind analiza ciclului de viata. Ingineria ciclului de viata.

7.2 Obiectivele specifice Etapele ciclului de viata ale unui produs sau proces

e Proiectarea ecologica. Proiectarea pentru X.

e Standarde. Alte instrumente folosite in ecologia industriala. Instrumente
de pentru compararea/evaluarea ecologica a solutiilor.

e Instrumente de evaluarea costurilor ecologice. Metodologii de
identificare a cailor eficiente de imbunatatire a performantelor
ecologice. Metode utilizate de proiectanti pentru estimarea impactului
ecologic. Eco-indicatori. Strategii, ghiduri, liste de verificare, chestionare

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430083 Baia Mare, Romania

tel. +40-262-218-922, fax +40-262-276-153
http://www.utcluj.ro
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8. Continuturi

8.1 Curs

ore

Metode de
predare

Obs.

Curs 1 - Obiectivele disciplinei. Motivatia studierii disciplinei. Elemente introductive de
ecologie. Definitii si caracterizari privind ingineria. Ingineria mediului. Ecologia.
Ecologism. Mediu. Ecoproiectare si ecoeficienta. Dezvoltare durabila. Cerinte minime
pentru dezvoltarea durabila.

Curs 2 - Probleme majore ale mediului inconjurator. Schimbarile climatice. Reducerea
stratului de ozon. Pierderea biodiversitatii. Accidente majore. Acidifierea. Ozonul
troposferic si alti fotooxidanti. Managementul apelor dulci. Degradarea forestiera.
Tratarea si managementul zonelor de coastd. Reducerea si managementul deseurilor.
Stresul urban. Riscul chimic.

Actiuni pentru atingerea obiectivelor pentru stoparea degradarii si ameliorarea starii
calitatii mediului. Componente ale protectiei mediului.

Concepte utilizate In protectia mediului. Strategia de protectia mediului. Principiul
activitatii interactive. Abordarea integrata. Grupurile - tinta.

Curs 3 - Instrumente utilizate n protectia mediului. Politica reglementarilor globale.
Politica reglementarilor specifice. Politica prin convingere. Politica transferului de
informatie. Politica de stimulare financiara si economica. Criterii de apreciere a alegerii
corecte a instrumentelor. Evolutia preocuparilor ecologice. Emisiile de gaze cu efect de
serad asupra climei.

Curs 4 - Producerea energiei, sursele de energie. Materiile prime si materialele potential
periculoase. Problema deseurilor. Zgomotul si vibratiile. Radiatiile nucleare si
electromagnetice. Poluarea apelor de suprafata si a apelor freatice. Problema
suprafetelor. Siguranta si securitatea instalatiilor cu grad mare de risc.

Curs 5 - Metode si modele conventionale in proiectarea constructiva si tehnologica.
Tehno-centrism vs eco-centrism. Concepte privind proiectarea si metodele tehnologice
adoptate.

Politica ecologica. Politica ecologica in proiectare. De ce ecoproiectare/ecodesign ?
Motivarea adoptarii unei proiectari ecologice.

Principalele directii de optimizare in proiectarea ecologica. Optimizarea functiilor.
Optimizarea productiei. Optimizarea produselor. Optimizarea serviciilor. Optimizarea
utilizarii.

Curs 6 - Implementarea ecodesign-ului. Etape in implementarea ecoproiectarii.
Elemente de ecologie industriala. Ingineria ciclului de viata. Etapele ciclului de viata ale
unui produs sau proces. Diminuarea feed-back - ului ,,negru”. Dezvoltarea de bucle feed-
back ,albe”. Directii de ecoeficienta.

Curs 7 - Metode si instrumente pentru studii ecologic. Sistematizare a diverselor
metodologii si instrumente folosite in cadrul ecologiei industriale.

Life Cycle Analysis (Analiza ciclului de viata). Etape principale in evaluarea ecologica a
cilului de viata a unui produs, proces sau activitate. L. C A - faze pt. Definirea si
implementarea de eco-indicatori.

Curs 8 - Eco-indicatorii. Standarde. Alte instrumente folosite in ecologia industriala.
LCIA, EDIP. Eco-indicator 99. Analizele SWOT. ELADA. MET-matrix. Strategii, ghiduri,
liste de verificare, chestionare. Instrumente de evaluarea costurilor ecologice.
Metodologii de identificare a cailor eficiente de imbunatatire a performantelor
ecologice.

Curs 9 - Aspecte de ecodesign in inginerie. Etapele procesului de proiectare ecologica.
Principalele etape ale procesului de proiectare. Faza de analiza / planificare / definire a
sarcinilor. Faza de proiectare conceptuala. Proiectarea de ansamblu. Faza de proiectare
de detaliu. Faza de testare / verificare.

Proiectarea ecologica. Proiectarea pentru X. Proiectarea considerand mediul.

Curs 10 - Proiectarea pentru prelucrare. Proiectarea pentru asamblare. Proiectarea
pentru dezasamblare (dezmembrare). Proiectarea pentru intretinere. Proiectarea
pentru reciclare / reutilizare.Proiectarea pentru mediu. Definitie. Caracterizare. Cai de
actiune. Metodologii, instrumente si pachetele software. Necesititi de completare a
metodologiilor traditionale de proiectare.

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430083 Baia Mare, Romania

Expunere, prezentarea logica si deductiva, problematizarea, demonstratia prezentarii multimedia, studii de caz, discutii

Calculatoare, Video-proiector, Software
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Curs 11 - Aspecte privind proiectarea ecologica a elementelor si sub-sistemelor
mecanice. M-Ecodesign. Ansamblele. Subansamblele. Elementele constructive.
Modificari in structura algoritmilor de sinteza si de calcul. Ghid general pentru
ecodesign In sistemele mecanice.

Curs 12 - Uzarea de oboseala. Uzarea de cavitatie. Uzarea de impact. Uzarea de
coroziune. Rodajul.

Curs 13 - Metode utilizate de proiectanti pentru estimarea impactului ecologic. Metoda
Eco-Points. Metoda Environmental Prioriry System. Metoda Eco-indicator (95 si 99).

Curs 14 - Aspecte privind analiza ciclului de viata. Definitii. Caracterizare. Etapele LCA.
Etapa 1 - Definirea tintei si a scopului. Etapa 2 - Analiza inventarului proceselor.
Diagrama Single Stage Flow. Probleme cu analiza evaluarii. Etapa 3 - Evaluarea
impactului. Evaluarea / interpretarea imbunatatirilor.

Bibliografie:

1. BHANDER G. S., HAUSCHILD, M., MCALOONE, T. Implementing Ly’e Cycle Assessment in Product Development,
Environmentally process, December 2003 (vol 22, nr. 4) Technical University of Denmark, Lyngby, Dertmark

2 COTETIU, R. Ecoproiectare. Notite de curs.

3. DEWULF, W., DUFLOU, J. The Ecodesign Knowledge System - Supporting Ecodesign Education as well as
Knowledge Management, The Irtternational Design Conference, Dubrovrtick, 2004.

4. DUFLOU, J., DEWULF, W. Eco-impact anticipation by parametric screening ofmachine system components.e An
Introduction to the EcoPas Methodology, In the Product Engineering. Ecodesign, Technologies and Green Energy
(Editors: Talaba, D, Roche, T.), Springer Publisher, 2004.

5. Errtzer, M., Birkhofer, H. How to carry out life cycle design? Methodical support for product developer, Darmstadt
University of Technology, Institute for Product Development and Machine Elements, Germany .

6. Mazharl M. I,, Kara S., Kaebernick H. Reusabiliiy Assessment of Components in Consumer Products - A Statistical
and Condition Monitoring Data Analysis, Peer reviewed paper presented at the 4th Australian LCA Conference,
February 2005, Sydney

7.0TTO, K., WOOD, K. Product design. Tehniques in Reverse Engineering and New Product Development, Prentice
Hal1, 200 1.

8. ROCHE, T. The design for the environmental compliance workbanch tool, In the Product Engineering. Ecodesign,
Technologies and Green Energy (Editors: Talaba, D, Roche, T.), Springer Publisher, 2004.

9. RITHIE, ]. Virtual environments - The eco -friendly approach to product design ?, In the Product Engirteering.
Ecodesign, Technologies and Green Energy (Editors: Talaba, D, Roche, T.), Springer Publisher, 2004.

10. STEVELS, Ab., BREZET, H., ROBOUTS, ]. Application OfLCA in eco-design: a critical review, The Journal Of
Sustainable Product Design, April 1999

8.3 Laborator Nr. Metode de
Obs

ore predare
Laborator 1. SSM. Prezentare laborator. Prezentare tematica 2 N =
Laborator 2: STUDIUL PROIECTARII SI CONSTRUCTIEI MOTOARELOR HIBRIDE 2 %, T o
Laborator 3: STUDIUL REGIMURILOR DE FUNCTIONARE A UNUI MOTOR HIBRID IN 2 ‘E § )g *3 E
SISTEM THS £E<9 | &5
Laborator 4: STUDIUL CONSTRUCTIEI SI FUNCTIONARII TURBINELOR EOLIENE 2 ﬁ i'j % ks E
Laborator 5: STUDIUL CONSTRUCTIEI SIVFUNCTIONARII SISTEMELOR COMPLEXE 2 ) é E © é
SOLARE PENTRU APA CALDA MENAJERA L:“ 2= E_, )
Laborator 6: STUDIUL SISTEMULUI COMPLEX DE PRODUCERE DE ENERGIE ELECTRICA 2 a Se g E
CU PANOURI FOTOVOLTAICE E E -
Laborator 7 Evaluare activitate de laborator 2

Bibliografie:

1. Cotetiu, R. Ecoproiectare. Notite de curs.

2. Cotetiu, R. Ecoproiectare/ecotehnologii. Indrumator de lucrari de laborator, Fascicole.
3.*** Colectia de standarde

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430083 Baia Mare, Romania
tel. +40-262-218-922, fax +40-262-276-153

http://www.utcluj.ro
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9. Coroborarea/validarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

e (Comunitatea angajatorilor recomanda dezvoltarea abilitatilor pe baza de cunostinte, rationamente logice,
convergente si divergente in domeniul solutiilor de proiectare constructiva si tehnologica

e Comunitatea angajatorilor solicita formarea absolventilor la capabilitatea de a oferi solutii tehnice performante,
in legatura cu conditiile reale.

e Dezvoltarea comunicarii profesionale prin desen, schita, limbaj adecvat;

e C(Capabilitatea de a-si pune probleme si de a identifica probleme

e Dezvoltarea responsabilitatii individuale si a spiritului de lucru In echipa

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
onsite/online din nota finala
Activitate la curs Dezbatere 20%
10.4 Curs : .
Examen/Colocviu Testare si notare 45%

Verificare activitate: se urmareste
implicarea, interesul, fata de
subiectele abordate, realizarea
temelor specifice

10.5 Laborator Activitatea la orele de laborator 35%

10.8 Standard minim de performanta

e Realizarea de lucrari sub coordonare, pentru rezolvarea unor probleme specifice domeniului, cu evaluarea
corecta a volumului de lucru, a resurselor disponibile, a timpului necesar de finalizare si a riscurilor, in conditii
de aplicare a normelor deontologice si de etica profesionala in domeniu, precum si de SSM.

e Laexamen: Cunoasterea principiilor privind aspecte legate de ecoproiectare . Ecoindicatori. Cunoasterea
mecanismelor de dezvoltare a ecotehnologiilor alternative si recunoasterea cailor de dezvoltare a acestora;
Limbaj tehnic minimal corect.

e Lalaborator: Participarea activa la activitatile de laborator individual sau in echipa. Pe parcurs si la finalul
semestrului si se face evaluarea activitatii prin verificarea caietului de laborator si discutii privind unele
aspecte legate de lucrarile efectuate. Referat de aprofundare.

Nota: Minim nota 5 la activitatea de laborator si minim nota 5 la examen.

Data completarii Titular de curs Titular seminar/laborator/proiect
[/ Prof.dr.ing. Radu Cotetiu Sef lucr.dr.ing. Jozsef Juhasz
Data avizarii in Consiliul Departamentului Director de Departament
Conf.dr.ing. Mihai Banica
/ /
Data aprobarii in Consiliul Facultatii _ Decan
#olf.dr.ing. A $ETO $SA0AAA
/ /

str. Dr. Victor Babes nr. 62A, 430083 Baia Mare, Romania

tel. +40-262-218-922, fax +40-262-276-153
http://www.utcluj.ro




SYLLABUS

1. Data about the program of study

1.1 | Institution The Technical University of Cluj-Napoca
Faculty of Automotive Engineering, Mechatronics and
1.2 | Faculty .
Mechanics
1.3 | Department Automotive Engineering and Transportation
1.4 | Field of study Automotive Engineering
1.5 | Cycle of study Master in Science

o Tehnici Avansate in Ingineria Autovehiculelor (Advanced
1.6 | Program of study/Qualification . . . . ) o .
Techniques in Automotive Engineering) - in limba engleza

1.7 | Form of education Full time

1.8 | Subject code 07.00

2. Data about the subject

2.1 |Subject name Electric and hybrid powertrains

2.2 |Subject area Automotive Engineering

Prof. PhD Habil. Eng. Bogdan Ovidiu VARGA —

2.2 [Course responsible/lecturer ]
Bogdan.varga@auto.utcluj.ro

Prof. PhD Habil. Eng. Bogdan Ovidiu VARGA —

2.3 [Teachers in charge of seminars )
Bogdan.varga@auto.utcluj.ro

2.4 Year of study I |2.5 Semester| |l |2.6 Assessment E
2.7 Subject Formative category DA
category Optionality DI

3. Estimated total time

. 3.2 3.3 3.3 3.3
3.1 Number of hours per week 3 |of which Course 2 Seminar 0 Laborator 1 Proiect 0
3.4 Total hours in the curriculum| 42 |of which 35 28 3'.6 0 3.6 14 3'.6 0
Course Seminar Laborator Proiect

3.7 Individual study:
(a) Manual, lecture material and notes, bibliography 20
(b) Supplementary study in the library, online and in the field 20
(c) Preparation for seminars/laboratory works, homework, reports, portfolios, essays 11
(d) Tutoring 5
(e) Exams and tests 2
(f) Other activities -

3.8 Total hours of individual study (summ (3.7(a)...3.7(f))) 58

3.9 Total hours per semester (3.4+3.8) 100

3.10 Number of credit points 4

4. Pre-requisites (where appropriate)

4.1 | Curriculum

4.2 | Competence Simulation engineering software, vehicle calculus and construction




5. Requirements (where appropriate)

5.1 | For the course

For the applications
5.2 | seminarului / laboratorului /
proiectului

6. Specific competences

The student will be able to understand to develop and to evaluate the energy flow in the hybrid
and electric vehicle powertrain. He will accumulate knowledge in the field of electrification of
the vehicle. He will accumulate knowledge in terms of electric motors, batteries for electric and
hybrid propulsion. He will be able to evaluate the range of a electric vehicle due to battery

Professional
competences

capacity, energy storage level, environmental temperature.

The student will be able to attend evaluate various sources of propulsion covering electrical
motor to internal combustion.

Cross
competences

N

Discipline objectives (as results from the key competences gained)

o The general objective is to accumulate knowledge in the filed of
7.1 | General objective . o
vehicle electrification.

- evaluate and understand the energy flow in the hybrid vehicle
7.2 | Specific objectives - evaluate and understand the energy flow in the electric

vehicle.

8. Contents

Number [Teaching
8.1. Lecture (syllabus) Notes
of hours |methods

1. Principles of Modelling and Simulation Processes.
2. Mathematics Behind the Models

3. Engine models

4, Powertrain models

5. Virtual Powertrain Design

N[NNI

6. Classical Powertrain Configuration Model and )
. . Presentation,
Simulation ) )
discussions

7. Hybrid Powertrain Configuration Model and Simulation

8. Electric Powertrain Configuration Model and Simulation

9. Creating Virtual Road Infrastructure

10. Energy efficiency road dependent.

11. Energy efficiency temperature dependent.

NIN]ININ]INN

12. Simulation in the loop




13. Hardware in the loop 2

14. Real vs simulated environment

Bibliography

ELECTRIC AND PLUG-IN HYBRID VEHICLES 2015 AUTHORS-Bogdan Ovidiu Varga e Florin Mariasiu ® Dan
Moldovanu e Calin Iclodean , ISBN: 9783319186382 ¢ 9783319186399

DOI: 10.1007/978-3-319-18639-9

) ) Number [Teaching
8.2. Seminars /Laboratory/Project Notes
of hours |methods

1. Simulation environment, AVL Cruise vehicle components | 2

2. AVL Cruise vehicle connections, AVL Cruise standard 2
vehicle model

3. AVL Cruise hybrid vehicle model, AVL Cruise electric 2
vehicle model

4., AVL Cruise standard vehicle simulation, AVL Cruise 2
hybrid vehicle simulation
Presentations,
5. AVL Cruise electric vehicle simulation, AVL Cruise 2 applications

electric/hybrid vehicle energy flow — road depended

6. AVL Cruise electric/hybrid vehicle energy flow — 2
temperature depended, AVL Cruise electric/hybrid vehicle
energy flow —battery state of charge dependent

7. CarMaker electrical/hybrid vehicle simulation 2
environment, CarMaker electrical/hybrid vehicle energy
flow —road depended

Bibliography
1. AVL Cruise laboratory notes- practical usage
2. CarMaker laboratory notes- practical usage

9. Bridging course contents with the expectations of the representatives of the community, professional
associations and employers in the field

The courses and the curricula are developed in close connection with Porsche Enginnering.




10. Evaluation

10.3 Weight in the

/Laboratory/Project | simulation environment

Activity type 10.1 Assessment criteria 10.2 Assessment methods .
final grade
General subjects ) )
10.4 Course . Written evaluation 70%
evaluation
10.5 Seminars To create a vehicle in a ) )
Computer simulation 30%

10.6 Minimum standard of performance

Laboratory work— minimum grade 5(five)
Each subject must be solved, minimum grade 5(five)
Know the models from AVL CRUISE and identify components and how they work. Know the schematics

of a classic, hybrid and electric vehicle and the description of the components.

Date of filling in:

Title Surname Name

Signature

24.06.2025 Lecture

Prof. PhD. Habil. Eng. Bogdan Ovidiu VARGA

Teachers in
charge of
application

Prof. PhD. Habil. Eng. Bogdan Ovidiu VARGA

Date of approval in the department ART

24.06.2025

Date of approval in the faculty ARMM

25.06.2025

Head of department

Prof.PhD.Eng. Barabas Istvan

Dean

Prof.PhD.Eng. Filip Nicolae




FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi

1.4 Domeniul de studii Ingineria autovehiculelor

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Sistgme de Management si Control ale Autovehiculelor (SMCA)
/Inginer

1.7 Forma de invatamant IF Tnvatamant cu frecventd

1.8 Codul disciplinei 09.00

2. Date despre disciplina

Elemente de Inteligenta Artificiala Aplicate in Ingineria
Autovehiculelor

2.2 Titularul de curs Prof.dr.habil.ing. Florin MARIASIU-florin.mariasiu@auto.utcluj.ro
2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

2.1 Denumirea disciplinei

Asist.ing. Thomas BUIDIN- thomas.buidin@auto.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare Ex
. . . .. .|Categoriaformativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 3 2 . 0 1 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 11
(d) Tutoriat 15
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Nu este cazul

4.2 de competente Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului [Nu este cazul




5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / [Nu este cazul
proiectului

6. Competentele specifice acumulate
Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sa:
e Defineasca si sa descrie Inteligenta Artificiala

%« % e Descrie nivelurile de Inteligenta Artificiala

% _§ e Defineasca si sa descrie notiunile de Machine/Deep Learning

g— % e Descrie modul in care Machine Learning structureaza datele

S 5 e Descrie modul in care Machine Learning utilizeaza calculul probabilistic pentru a rezolva

probleme

® Lucreze intr-un mediu multi- si interdisciplinar
¢ Utilizarea de metode si tehnici adecvate si eficiente in ingineria moderna;
e Utilizarea adecvata a termenilor tehnici specifici, in comunicarea orala si scrisa intr-o limba
europeana (engleza);
¢ Dezvoltarea competentelor si abilitatilor de lucru in echipa,
¢ Dezvoltarea abilitatilor de analiza si decizie
e Utilizarea tehnologiei informatiei si comunicatiilor (TIC).

Competente
transversale

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

Dezvoltarea expertizei, competente si abilitatilor specifice in
domeniul ingineriei auto, cu cunostinte detaliate ale unui domeniu
de specializare (Inteligenta Artificiala) pentru a sprijini formarea
profesionala

7.1 Obiectivul general al disciplinei

1.Asimilarea cunostintelor de baza si fundamentale despre
Inteligenta Artificiala

2.0btinerea de competente informatice pentru utilizarea unui
instrument de Inteligenta Artificiala

3.Efectuarea de demonstratii si aplicatii, prin utilizarea software-ului
specific pentru utilizarea unui instrument de Inteligenta Artificiala

7.2 Obiectivele specifice

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1.Ir?troducere Si prezgntarea curs:u.lw (Scop, obiective si . Expunere. Studii de curs
cerinte). Ce este Inteligenta Artificiala. Procesul de evolutie 2 S .
X e caz si aplicatii onsite
al Inteligentei Artificiale.
2. Solutionarea problemelor cu ajutorul IA ) Expunere. Studiide | Curs on-
caz si aplicatii line
3. IAin lumea reala ) Expunere. Studiide | Curs on-
caz si aplicatii line
4. Test evaluare #1 5 Studii de caz si On-line
aplicatii
5. Invatarea automat3 5 Expunere. Studiide | Curs on-
caz si aplicatii line
6. Retele neuronale 5 Expunere. Studiide | Curs on-
caz si aplicatii line
7. 1A si societatea umana 5 Expunere. Studiide | Curs on-
caz si aplicatii line




8. Test evaluare #2

Studii de caz si

2 s On-line
aplicatii
9. Aplicatii ale Inteligentei Artificiale in domeniul auto 6 Expunere. Studii de Curs
caz si aplicatii onsite
10. Elemente de etica privind Inteligenta Artificiala ) Expunere. Studii de Curs
caz si aplicatii onsite
11.Test evaluare #3 Studii de caz si .
2 o On-line
aplicatii
12.Prezentarea tematicilor, subiectelor si conditiilor de Curs
. 2 Expunere. .
examinare. onsite

Bibliografie
978-0136042594
Business Applications with ChatGPT, ISBN- 978-0136042594, 2023.
Learning series), 2nd Edition, 2021

978-0387848570, Springer, 2016
. Note de curs

e  S.Russeland P. Norvig, Artificial Intelligence: A Modern Approach (Pearson Series in Artificial Intelligence) (3rd edition), ISBN-
e ). Dummies, GENERATIVE Al - Comprehensive Guide for Beginners: Mastering Artificial Intelligence, Deep Learning, and
e R.S. Sutton, A.G. Barto, Reinforcement Learning, second edition: An Introduction (Adaptive Computation and Machine

. K. P. Murphy, Probabilistic Machine Learning: An Introduction, ISBN-978-0262046824, Publisher MIT Press, 2022
e T.Hastie, R. Tibshirani, J. Friedman, The Elements of Statistical Learning: Data Mining, Inference, and Prediction, 2nd Edition,

8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

1.Prezentarea lucrarilor de laborator si a cerintelor
activitatilor practice. Definirea problemei si a metodologiei
de creare si dezvoltare ale unui model IA.

2.Regresia liniara

3.Regresia polinomiala

4. Aplicarea metodei K-NN

5.Crearea unui model Decision Tree

6. Aplicarea metodei k means clustering

7. Prezentare lucrari de laborator pentru absolvire

NINININININ

Expunere.
Studii de caz si
aplicatii.

Predare
onsite

Bibliografie

e  Mastering Machine Learning: A

® Note de curs

Step-by-Step
(https://www.mathworks.com/campaigns/offers/mastering-machine-learning-with-matlab.html)

Guide with

MATLAB

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Abilitatile si competentele dobandite vor fi solicitate de catre angajatii care lucreaza in: Proiectare,
Calibrare, Optimizarea problemelor de inginerie legate de domeniul auto utilizdnd Al; Metode de
modelare si simulare numerica aplicate folosind Inteligenta Artificiald; Analiza datelor si statistici etc.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala




10.4 Curs

Rezolvarea subiectelor testelor de
evaluare (minim 50% raspunsuri
corecte la fiecare)

Media aritmetica a
punctajelor/notelor
obtinute la testele de

S 80%
evaluare periodica sau
nota test grila examen
final
. Aprecierea activitatii de laborator si |Prezentarea rezolvarii si
10.5 Seminar/Laborator |. . . . —
indeplinirea cerintelor specifice de a rezultatelor aplicatiilor [20%

/Proiect

absolvire

de laborator

10.6 Standard minim de performanta

Cunostinte minime: intelegerea elementelor de baza si fundamentale ale Inteligentei Artificiale si a

posibilitatilor de aplicare in inginerie.

Abilitati minime: crearea, aplicarea si utilizarea unor instrumente simple de Inteligenta Artificiala - nota
laborator minim 5 (cinci)

Data completarii:
18.06.2025

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof.dr.habil.ing. Florin MARIASIU
Aplicatii Asist.ing. Thomas BUIDIN

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART

24.06.2025

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM

25.06.2025

Director Departament

Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae
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FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca
1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica
1.3 Departamentul Autovehicule Rutiere si Transporturi
1.4 Domeniul de studii Inginerie mecanica
1.5 Ciclul de studii Masterat
1.6 Programul de studii / Calificarea Tehnici avansate in ingineria autovehiculelor TAIA/inginer
1.7 Forma de invatamant IF —nvatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 17.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Etica si integritate academica

2.2 Titularul de curs Prof.dr.habil.ing. Florin Mariasiu — florin.mariasiu@auto.utcluj.ro
2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare A/R
Categoria formativa DC
Optionalitate DI

2.7 Regimul disciplinei

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe 1 din 3.2 1 33 0 33 0 33 0
saptdmana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe din 35 3.6 3.6 3.6
semestru 14 care: | Curs 14 Seminar 0 Laborator 0 Proiect 0
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 16
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 0
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 0
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 36
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 50
3.10 Numarul de credite 2

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Nu este cazul

4.2 de competente Nu este cazul
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DIN CLUJ-MAPOCA

5. Conditii (acolo unde este cazul)
5.1. de desfasurare a cursului |[Nu este cazul

5.2. de desfasurare a Nu este cazul
seminarului / laboratorului /
proiectului

6. Competentele specifice acumulate

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili:
— sainteleaga conceptele de etica, integritate profesionala (academica), morala etc.
— sd cunoasca efectul social si importanta conceptelor de etica si integritate academica
— sa aplice metode si tehnici adecvate de evitare a plagiatului in activitatea universitara;
— sa cunoasca elementele primare (de baza) legate de identificarea plagiatului

Competente
profesionale

e Dezvoltarea abilitatilor de lucru, de analiza si decizie in mediul universitar conform normelor
de etica si a principiilor morale de integritate academica
e Utilizarea tehnologiei informationale si de comunicare (TIC) in identificarea plagiatului.

Competente
transversale

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

Dezvoltarea de competente generale in domeniul eticii si integritatii

7.1 Obiectivul general al disciplinei A . .. .
academice, in sprijinul formarii si dezvoltarii profesionale.

1. Asimilarea cunostintelor generale si teoretice privind etica si
integritatea academica

2. Obtinerea deprinderilor pentru evitarea problemelor legate de
etica academica, de plagiat academic si moralitate in stiinta

7.2 Obiectivele specifice

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1.Prezentare structura curs. Scop, obiective, cerinte,
prezentare conditii si cerinte examinare. Introducere in 2
etica

2.Morala si moralitate

3.Etica si responsabilitati academice
4.Integritatea academica

5.Legislatia antiplagiat si etica cercetarii
6.Plagiatul

7.Test verificare cunostiinte

Bibliografie

e Sercan E. — Deontologie academmica-ghid practic, Editura Universitatii din Bucuresti, Bucuresti, 2017.
e Socaciu E., s.a. — Etica si integritate academica, Editura Universitatii din Bucuresti, Bucuresti, 2018.

e Popa M, s.a — Etica in afaceri, Editura Risoprint, Cluj-Napoca, 2011.

e Note de curs

Predare
Expunere si cursuri
Studii de caz. on-site

NINININININ
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8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

N/A

Bibliografie
N/A

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor

profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele acumulate vor fi necesare personalului care-si desfasoara activitatea Tn mediul universitar.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

104C . . .
urs Sustinere colocviu Test grila 100%
10.5 Seminar/Laborator i i i
/Proiect
10.6 Standard minim de performanta
Sustinere evaluare on-line, raspuns corect itemi test grila minim 50%
Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
10.06.2024 Curs Prof.dr.habil.ing.Florin MARIASIU

Aplicatii -

26.06.2024

_28.06.2024

Data avizarii in Consiliul Departamentului ART

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM

Director Departament

Prof.dr.ing. Barabas Istvan

Decan
Prof.dr.ing. Filip Nicolae




FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Inginerie Industriald, Robotica si Managementul Productiei
1.3 Departamentul Ingineria Fabricatiei

1.4 Domeniul de studii Inginerie Industriala

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea Inginerie virtuala si fabricatie competitiva (la Zalau) / Master
1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 13.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Fabricatie inovativa pentru dezvoltarea de produse (FIDP)

2.2Titularul de curs Sef lucr.dr.ing. Sabdu Emilia - emilia.sabau@tcm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

lucr.dr.ing. ju Emilia - emilia. .utcluj.
laborator / proiect Sef lucr.dr.ing. Sabdu Emilia - emilia.sabau@tcm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu Il | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E

Categoria formativa DS

2.7 Regimul disciplinei
& P Optionalitate DI

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C s A s 3 2 ) - 1 ) -

saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 42 din 35 )8 3.§ i 3.6 14 3.'6 i

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 10
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 13
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 40

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 82

3.10 Numarul de credite 3

4. Preconditii (acolo undeeste cazul)

Urmarea cursurilor: Fizica, Chimie, Bazele fabricatiei, Materiale, Tratamente
4.1 de curriculum termice, Tolerante si control dimensional, Grafica asistatd de calculator,
Fabricatie asistata de calculator, Tehnologii neconventionale.

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului |Proiector multimedia, tabla

5.2. de desfasurare
aseminarului/laboratorului /
proiectului

Laboratorul de Tehnologii Neconventionale si Fabricatie Inovativa
Laboratoarele de Fabricare Rapida a Prototipurilor




6. Competentele specifice acumulate

Competente profesionale

C4.1. Descrierea teoriilor, metodelor si principiilor fundamentale ale proiectarii proceselor tehnologice
specifice tehnologiei constructiilor de masini.

C4.2. Utilizarea cunostintelor de baza pentru explicarea si interpretarea diferitelor tipuri de procese
tehnologice de fabricare specifice tehnologiei constructiilor de masini.

C4.3. Aplicarea de principii si metode de baza pentru proiectarea proceselor tehnologice de fabricare,
pe masini clasice si/sau CNC cu date de intrare bine definite, in conditii de asistenta calificata.

C4.4. Utilizarea adecvata de criterii si metode standard de evaluare, pentru a aprecia calitatea,
avantajele si limitele proceselor tehnologice de fabricare pe masini clasice si/sau CNC si a sistemelor
flexibile de fabricare.

C4.5. Elaborarea de proiecte profesionale de procese tehnologice de fabricare specifice tehnologiei
constructiilor de masini, inclusiv utilizand programe CAM specifice.

Competente
transversale

CT1. Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer si executarea responsabild a sarcinilor profesionale
in conditii de autonomie restransa si asistenta calificata. Promovarea rationamentului logic, convergent
si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si autoevaluarii in luarea deciziilor.

CT3. Autoevaluarea obiectiva a nevoii de formare profesionald continua in scopul insertiei pe piata
muncii si al adaptarii la dinamica cerintelor acesteia si pentru dezvoltarea personala si profesionala.
Utilizarea eficienta a abilitatilor lingvistice si a cunostintelor de tehnologia informatiei si a comunicarii.

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

Tnsusirea cunostintelor privind principiul de lucru al tehnologiilor
neconventionale si tehnologiilor de fabricare rapida a pieselor

7.1 Obiectivul general al disciplinei | complexe. Proiectarea tehnologiilor moderne inovative de fabricatie

flexibila rapida, pentru seria mica de fabricatie si pentru dezvoltarea
de produse noi.

7.2 Obiectivele specifice

Tehnologiile de fabricatie: EDM, USM, ECM, EBM, LBM, PAM, WJC
Fabricatia pieselor prin: FDM, LOM, SLA, SLS, SLM, VC, MS, IC

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. | Metode de Observatii
ore | predare

1. Necesitatea si importanta metodelor de fabricatie inovativa, 5
pentru dezvoltarea competitiva de produse noi

2. Fabricatia inovativa prin indepartare de material
Prelucrari prin eroziune electrica cu electrod masiv, pentru 5
finisarea matritelor / Aplicatii industriale
Prelucrarii electro-chimice / Aplicatii industriale

3. Prelucrarea inovativa a materialelor nemetalice 5
Prelucrari ultrasonice / Ehipamente necesare / Aplicatii industriale Predare

4. Metode inovative de taiere precisa interactiva,
Taierea cu jet de apa / Principiul de lucru / Echipamentul necesar / studii de caz,
Aplicatii industriale exemple
Taierea prin eroziune electrica cu fir / Echipamentul necesar / | 2 practice cu
Aplicatii industriale aplicabilitate
Taierea cu arc de plasma / Echipamentul necesar / Aplicatii directa in firme
industriale (online)

5. Prelucrari cu laser
Procesul de prelucrare cu laser / Aplicatii industriale
Sinterizarea selectiva cu laser / Echipamentul necesar / Aplicatii 5
industriale
Topirea selectiva cu laser / Echipamentul necesar / Aplicatii
industriale




6. Prelucrari cu fascicol de electroni
Topirea selectiva cu fascicol de electroni / Echipamentul necesar /
Aplicatii industriale

7. Compararea metodelor inovative de indepartare de material, in
functie de parametrii fizici de proces, forma suprafetelor ce se pot
prelucra, tipul materialului piesei si efectele asupra piesei
prelucrate

8. Fabricatia rapida a modelelor master pentru piese complexe
Procedee rapide de fabricatie stereolitografie, depunere de straturi
succesive sau depunere de material topit

9. Tehnologii inovative pentru serii mici de fabricatie
Fabricarea rapida a matritelor din cauciuc siliconic / Turnarea sub
vid Tn matrite din cauciuc siliconic
Aplicatii industriale si medicale

10. Tehnologii inovative pentru serii mijlocii de fabricatie
Fabricarea rapida a matritelor prin pulverizare de metal topit
Injectia de materiale plastice in astfel de matrite / Aplicatii
industriale

11. Tehnologii inovative de turnare rapida a pieselor metalice
complexe
Turnarea cu modele usor fuzibile / Utilizarea modelelor RP pentru
turnarea sub vid a modelelor din ceara in matrite din cauciuc
siliconic / Turnarea sub vid a formelor ceramice / Turnarea sub vid
a metalelor / Aplicatii industriale

12. Proiectarea tehnologiei optime de asamblare manualj,
robotizata sau automatizata, in functie structura produsului,
forma pieselor, seria de fabricatie, etc.

13. Proiectarea structurii produselor si formei pieselor componente,
pentru a se preta robotizarii si automatizarii montajului

14. Proiectarea formei pieselor pentru a se preta prelucrarilor prin
strunjire, gaurire, frezare, rectificare, etc.

Bibliografie

1. Berce, P., Balc, N., s.a. Tehnologii de Fabricare Rapida a Prototipurilor, Editura Tehnica, Bucuresti, 2000.
2. Balc, N. Tehnologia Neconventionale, Cluj-Napoca, Editura Dacia, 2001.
3. Marinescu, N.l., s.a. Prelucrari neconventionale in constructia de masini, Editura Tehnica, Bucuresti,

1993.

4. Balc, N., Gyenge, Cs., Berce, P., Proiectare pentru Fabricatia Competitiva, Cluj-Napoca, Editura Alma

Mater, 2006.

. . Nr. | Metode de ..
8.2 Seminar / laborator / proiect Observatii
ore | predare
1. Prelucrarea prin electro-eroziune cu electrod masiv si taierea prin )
electro-eroziune cu fir, utilizand o masina cu comanda numerica
2. Taiereacu jet de apa 2
3. Fabricarea rapida a modelelor master pe masinile FDM1650 si
2 Prezentarea
LOM-1015 .
- - - — - - : echipamentelor,
4. Turnarea sub vid a pieselor din plastic in matrite din cauciuc . .
S e . 2 fabricarea si
siliconic, utilizind masina MCP C001 PLC .
hnologii de fabricare a matritelor complexe prin pulverizare cu analizarea
e Lo ogu. o ) P P ) P . pieselor, discutii
metal topit, utilizand echipamentul Metal Spraying de tip MCP- | 2 (online)
MK8
6. Fabricarea directa a pieselor metalice prin sinterizare selectiva cu
laser si topire selectiva cu laser, utilizind masinile Sinterstation | 2

2000 si MCP-Realizer 250




7. Reproiectarea structurii produselor si a formei pieselor
componente, pentru a simplifica si reduce costurile de prelucrare a | 2
pieselor componente si de asamblare a produselor

Bibliografie

1. Nicolae Balc, s.a. Tehnologii Neconventionale - Lucrari practice de laborator, ISBN 978-606-504-202-5,
Editura Alma Mater, Cluj-Napoca, 2016.

2. Nicolae Balc, Razvan Pacurar, Tehnologii neconventionale si de prototipare rapida — Indrumator de
proiect, Editura Risoprint, Cluj-Napoca, 2016.

3. Petru Berce, Nicolae Balc, s.a., Aplicatiile medicale ale tehnologiilor de fabricatie prin adaugare de
material, Editura Academiei Romane, Bucuresti, 2015.

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

Firmele doresc sa angajeze absolventi cu cunostinte si abilitati de utilizare a echipamentelor moderne de
fabricatie, utilizate in cadrul tehnologiilor neconventionale, cu scopul de a produce piese cu suprafete
complexe, din diferite materiale, piese care sunt dificil de prelucrat prin procedeele clasice. Tot mai multe
firme din Romania isi dezvolta un departament de Cercetare, pentru dezvoltarea si aparitia pe piata de noi
produse.

10. Evaluare

. . N 10.3 Pond
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . on .erev
din nota finald
. o Nota T are
10.4 Curs Capacitatea de a raspunde la .
N . . Test scris (nota T) pondere de
intrebari teoretice.
75%
Participarea la lucrarile de laborator Evaluare | sfarsitul Nota L are
10.5 Seminar/Laborator |este obligatorie (100%). .. ?
. .. . lucrarilor de laborator pondere de
/Proiect Activitatea la lucrarile de laborator
< (nota L) 25%
este evaluata.

10.6 Standard minim de performanta
Creditele pot fi obtinute numai dacd urmatoarele conditii sunt indeplinite: T=5; L=5. Nota finald N se
calculeaza cu formula N =T + L.

Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Sef lucr.dr.ing. Emilia SABAU
Aplicatii Sef lucr.dr.ing. Emilia SABAU

Data avizarii in Consiliul Departamentului IF Director Departament IF

Conf.dr. ing. Trif Adrian

Decan IIRMP
Data aprobarii in Consiliul Facultatii IRMP Prof. dr. ing. Birleanu Corina




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie Mecanica

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Fiabilitatea si Mentenanta Sistemelor Mecanice — Alba lulia

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

6.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Fiabilitatea si mentenanta sistemelor mecanice

2.2 Aria de continut

Inginerie Mecanicd

2.3 Titularul de curs

Prof. dr. ing. Ungureanu Nicolae - ungureanu.nicolae@gmail.com

2.4 Titularul activitatilor de laborator /

Prof. dr. ing. Ungureanu Nicolae - ungureanu.nicolae@gmail.com

proiect
2.5 Anul de studiu 1 | 2.6 Semestrul | 2 | 2.7 Tipul de evaluare E
2.8 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe saptamana| 5 |din care: Caufs 2 Seri'ianar - Lab?).ri\tor 1 Priiict 2
3.4 Numar de ore pe semestru 70 |[din care: Caufs 28 Seri'ib;mar - Lab?).gtor 14 Priiict 28
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 7
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
(d) Tutoriat 3
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 55
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Statistica aplicata in inginerie, Organe de masini

4.2 de competente

Calculul indicatorilor statistici , formarea bazelor de date. Cunoasterea
structurilor de baza ale masinilor unelte, respectiv a principiilor de proiectarea a
echipamentelor tehnologice



mailto:ungureanu.nicolae@gmail.com
mailto:ungureanu.nicolae@gmail.com

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs dotata cu tabl3, laptop, videoproiector

proiectului

5.2. de desfasurare a laboratorului /

Cunoasterea suportului teoretic si practic este obligatorie.
Prelucrarea datelor pentru tema anterioara este obligatorie.
Fara parcurgerea tuturor lucrarilor nu se admite intrarea la
evaluarea finald. Dotarea materiala este specifica fiecarui
laborator.

6. Competentele specifice acumulate

Competente
profesionale

Inspecteaza si testeaza masini, utilaje si echipamente industriale.

Asigura mentenanta masinilor, utilajelor si echipamentelor industriale.

Utilizeaza pachete de software dedicat.

Concepe si livreaza documentatie tehnica.

Efectueaza activitati legate de managementul calitatii si managementul proiectelor.
Desfasoara activitatii in echipe de cercetare aplicata in domeniul fiabilitatii.

deciziilor.

Competente
transversale

- Respecta principiile, normele si valorile codului de etica profesionala prin abordarea unei
strategii de munca riguroase, eficiente si responsabile in rezolvarea problemelor si luarea

- Aplica tehnicile de relationare si munca eficienta in echipa multidisciplinara, pe diverse paliere
ierarhice, in cadrul colectivului de lucru.

- Utilizeaza adecvat metodele si tehnicile de Tnvatare, de documentare si analiza din domeniu,
prin formare continua.

7. Obiectivele disciplinei

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Cunoasterea si utilizarea adecvata a notiunilor de sistem de mentenanta,
de calitate, fiabilitate, mentenabilitatea si disponibilitate, a proceselor de
defectare precum si a metodelor de reparare a echipamentelor defecte.

7.2 Obiectivele specifice

Explicarea si interpretarea rezultatelor obtinute din exploatarea
masinilor si echipamentelor in legatura cu starea de functionare a
acestora.

Determinarea nivelului de fiabilitate.

Proiectarea si conducerea testelor de determinare nivelului de buna
functionare a masinilor.

Proiectarea sistemelor de mentenanta si a structurilor organizatorice
pentru acestea.

Utilizarea aparaturii de investigare pentru detectarea defectiunilor
(control nedistructiv, diagnosticare vibroacustica, etc.)

Analiza nivelului de uzura si influenta uzurii asupra modului de
functionare a masinilor si utilajelor.

Coordonarea lucrarilor de reparatie a masinilor si utilajelor

Alegerea metodelor de reparare a elementelor scoase din functiune.

8. Continuturi

8.1 Curs

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

statistica

1. Notiuni de teoria probabilitatilor si statistica
matematica. Calculul probabilitatilor. Notiuni de 2 Expunere,

prezentarea logica

2. Notiuni de baza ale fiabilitatii. Definitii si clasificari ale
fiabilitatii Notiunea de defectare. problematizarea,

si deductiva,




3. Indicatori de fiabilitate 4 demonstratia

4. Fiabilitatea sistemelor. Determinarea fiabilitatii 4 prezentarii
sistemelor. multimedia, studii

5. Aspecte speciale ale calculului fiabilitatii sistemelor. de caz, discutii
Concluzii legate de asigurarea unui nivel de fiabilitate 2
ridicat al sistemelor

6. Determinarea fiabilitatii pentru sisteme mecanice si
electrice. Fiabilitatea rulmentilor Fiabilitatea 2
angrenajelor

7. Mentenabilitatea si disponibilitatea sistemelor
industriale. Sisteme de mentenanta clasice. Sisteme de 2
mentenata moderne

8. Notiuni de baza ale mentenantei. Definitii ale 5
mentenantei. Indicatori ai mentenantei

9. Metode de reparatii ale masinilor si echipamentelor.
Metode de reparatii ale pieselor din componenta 2
masinilor si echipamentelor.

10. Organizarea activitatii de reparatii. Dimensionarea
facilitatilor de reparatii. Normarea activitatilor de 4
reparatii

Bibliografie

1. Antonescuy, V., Stichitoiu, D., Elemente de teorie si culegere de probleme de fiabilitate,
mentenabilitate, disponibilitate, vol. |, Il, Institutul central pentru industria electrotehnica, Oficiul de
informare documentara, Bucuresti, 1988

2. BaronT., Metode statistice pentru analiza si controlul calitatii productiei, Editura Didactica si
Pedagogica, Bucuresti, 1979

3. Catuneanu, V., Bazele teoretice ale fiabilitatii, Editura Academiei R.S.R., Bucuresti, 1983

4. Ceausu l., Enciclopedia Manageriala, editura ATTR, Bucuresti, 1998

5. Ceausu l., Terotehnica si terotehnologie, Bucuresti, 1988

6. Florea Al., Vasiu Gh., Fiabilitatea utilajului minier, Litografia Institutului de mine Petrosani, 1979

7. Gafitanu M., Cretu S., Dragan B., Diagnosticarea vibroacustica a masinilor si utilajelor, Editura tehnica,
Bucuresti 1989

8. Hohan I. Tehnologia si fiabilitatea sistemelor, Editura Didactica si Pedagogica Bucuresti 1982.

9. Nasui V., Bazele cercetarii experimentale, Editura Universitatii de Nord Baia Mare,2000

10. Tudor A., Prodan Gh., Muntean C., Motiu R., Durabilitatea si fiabilitatea transmisiilor mecanice,
Editura Tehnica, Bucuresti, 1988

11. Ungureanu N.S. Fiabilitatea, mentenabilitatea si disponibilitatea elementelor si sistemelor, Editura
Universitatii de Nord Baia mare, 2001

12. Ungureanu, N.S., Fiabilitatea si diagnoza, Editura Risoprint, (CNCSIS 178) Cluj Napoca, ISBN 973-656-
554-8, 2003, 144 pagini

13. *** STAS 8174/1-77 Fiabilitate. Terminologie

14. *** STAS 8174/3-77 Disponibilitate. Terminologie

15. *** STAS 8174/2-77 Mentenabilitate. Terminologie

16. ***BS 5760/1-79 Reliability of systems, equipments and components. Guide to reliability programme
management

17. ***BS 4778-83 Glossary of terms used in quality assurance, including reliability and maintainability
terms.

18. ***CEl 605-1-1978 Essai de fiabilite des equipements. Prescription generales.

19. ***CEl 605-5-1982 Essai de fiabilite des equipements. Plans d'essai de ccnformite

20. pour une proportion de succes.

21. ***CEl 706/1-1982 Guide de maintenabilite de materiel. Introduction, exigences et progrcmme de
maintenabilite.

22. ***CEl 300-84 Reliability and maintainability management.




8.2 Laborator Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1. Calculul probabilitatilor. Aplicatii. Culegerea datelor Conversatie

experimentale 2 Experiment
2. Calculul indicatorilor de fiabilitate pentru elemente date. 4 individual
3. Determinarea legilor de distributie. 2 Activitate
4. Calculul teoretic al fiabilitatii sistemelor complexe 2 aplicativa,
5. Sisteme de monitorizare pentru utilaje si echipamente fonVersatiel lucru
in grup
4 Realizarea

activitatii prin
munca in echipa

Bibliografie

1. Ceausu l., Terotehnica si terotehnologie, Bucuresti, 1988

2. Pamintas E., Note de Curs. Mentenanta bazata pe fiabilitate, 2010, Universitatea Politehnica Timisoara

3. Ungureanu N., Duval P., Mocan M, Taucean l., Logistica activitatilor de mentenanta, (CNCSIS 22),
Editura Universitatii de Nord Baia Mare, 2010, pag. 286, ISBN 978-606-536-074-7

4. Unguresan |., Terologia, stiinta si practica reconditionarii pieselor de schimb, Editura Promedia, Cluj-
Napoca, 1994

8.2 Proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Definirea parcului de masini si echipamente 2 .
2. Calculul fiabilitatii individuale 2 | Conversatie
3. Stabilirea nivelului de uzura pe masini si echipamente 4 Lucru individual
— - — (documentare,
4. |dentificarea sistemului ( sistemelor) de mentenanta 4
potrivit Zti'.) itat
5. Dimensionarea sistemelor de mentenanta 4 ¢ .M ? ?
— - - aplicativa,
6. Planificarea si programarea lucrarilor de mentenanta 2 .
- — - - conversatie, lucru
7. Pregatirea actiunilor preventive de mentenanta (tehnico- 4 in grup
organizatorice, logistice si de management) .
: : = Realizarea
8. Pregatirea pentru interventii accidentale 2 activitstii prin
9. Determinarea metodei de reparare a unui echipament 2 munca in echip3
10. Determinarea metodei de reparare a unei piese 2
Bibliografie
1. Bufferne, J., Le guide de la TPM- Total Productive Maintenance, Groupe Eyrolles, 2006 ISBN : 2-
7081-3723-9
2. Ceausu l., Enciclopedia Managerial3, editura ATTR, Bucuresti, 1998
3. F.Castellazzi, D. Cogniel, Y Gangloff-Mémotech. Maintenance industrielle-Casteilla 1998
4. Jean-Paul Raoul-Principes de management de la maintenance-Publibook 1970
5. Johnson, P. Dale-Principles of Controlled Maintenance Management-Fairmont Press, Inc. (2002)
6. Ungureanu N., Duval P., Mocan M, Taucean ., Logistica activitatilor de mentenanta, (CNCSIS 22),

Editura Universitatii de Nord Baia Mare, 2010, pag. 286, ISBN 978-606-536-074-7

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

Mediul industrial solicita dezvoltarea unor abilitati si competente legate de identificarea rapida a
problemelor legate de buna functionare, atat a echipamentelor utilizate pentru fabricatie cat si a masinilor
si echipamentelor produse. De asemenea asteptdrile acestora sunt legate de gasirea solutiilor de
inldturarea a deficientelor.




10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Notare pe parcurs (in

2. Verificare periodica

1.Cunostinte cumulate . 40 %
10.4 Curs cadrul cursurilor °
interactive) si verificare
2.Prezenta . 10 %
finala orala
1.Referatelor de laborator 1. Verificarea
. corectitudinii referatelor |40 %
10.5 Laborator/Proiect . -
= de laborator si a lucrarii
2.Prezenta + ritmicitate . .
tematice finale 10 %

10.6 Standard minim de performanta

acordat.

mentenabilitate.

La fiecare tip de activitate pentru promovare este obligatorie realizarea a minim jumatate din punctajul
Cunoasterea definitiilor de baza. Cunoasterea notiunilor elementare privind indicatorii de fiabilitate si

Cunoasterea notiunilor elementare privind sistemele de reparatii si conditiile specifice de aplicare.

Data completarii:
18.06.2025

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof. dr. Ing. Nicolae Ungureanu
Aplicatii Prof. dr. Ing. Nicolae Ungureanu

20.06.2025

25.06.2025

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Inginerie Mecanica

Data aprobadrii in Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere,
Mecatronica si Mecanica

Director Departament Inginerie Mecanica

Prof. dr. ing. Cristian Dudescu

Decan
Prof. dr. ing. Nicolae Filip




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Ingineria Sistemelor Mecatronice

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

8.10

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Fiabilitatea si Mentenanta Sistemelor Mecatronice

2.2 Aria de continut

Fiabilitatea sistemelor tehnice

2.3 Titularul de curs

Prof dr.ing. Mircea Bara

2.4 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Prof dr.ing. Mircea Bara

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.5 Anul de studiu [ | 2.6 Semestrul | I | 2.7 Tipul de evaluare Examen
2.8 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DO
3. Timpul total estimate
y « s Ay . 3.2 33 3.3 3.3
3.1 Numar de ore pe saptamana| 3 |din care: curs 2 Seminar Laborator Proiect 1
3.4 Numar de ore pe semestru | 42 |din care: 35 28 3'.6 36 3'.6 14
Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 15
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
(d) Tutoriat 10
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 6
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4.1 de curriculum

4.2 de competente

- Notiuni despre teoria probabilitatilor si statistica matematica.
- Elemente de inginerie mecanica, electrica si informatica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

proiector, calculator, tabla

5.2. de desfasurare a
seminarului /
laboratorului /
proiectului

Echipamente Easy Viber, software specific ( Spectra-Pro)




6. Competentele specifice acumulate

Competente profesionale

C6 .Capacitatea de a concepe produse mecatronice complexe, prin abordarea simultana a
subsistemelor mecanic, electronic si informatic.

C6.1 O profunda intelegere a conceptului de sistem mecatronic

C6.2 Sa fie capabil sa aplice tehnologia mecatronica in toate activitatile ingineresti specifice unui
ciclu complet de dezvoltare de produs

C6.3 Dezvoltare de solutii novatoare, utilizdnd electronica digitala pentru controlul pozitiei,
vitezei si fortei dezvoltand solutii eficiente pentru componentele mecanice clasice.

C6.4 Capacitatea de a diagnostica si testa fiabilitatea sistemelor mecatronice side a
fundamenta noi solutii constructive.

C6.5 Sa poata aborda cercetari complexe orientate spre componente si produse si sisteme
mecatronice inteligente

Competente transversale

CT1.Indeplinirea activitatilor ingineresti multidisciplinare complexe, cu constientizarea corect3 si
completa a conditiilor de finalizare a acestora inclusiv in prezenta unor factori potentiali de
risc.Sa inteleaga importanta aspectelor economico — financiare in toate fazele proiectarii precum
si impactul solutiilor ingineresti in context social.

CT2.Asumarea rolului in echipe multidisciplinare, inclusiv in cele internationale, de a rezolva
probleme ingineresti complexe. Competente de comunicare profesionala pe orizontala si pe
verticala asupra unor probleme ingineresti complexe.

Formarea deprinderilor de a conduce grupuri profesionale a capacitatii de
repartizare/planificare a activitatilor pe etape si delegarea responsabilitatilor catre subordonati
cu explicarea completa a indatoririlor.

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

Dobandirea capacitatii de a lua in timp util decizii corecte si

7.1 Obiectivul general al disciplinei | realizabile, tinand seama de parametri obtinuti in procesul de

testare si monitorizarie a functionarii unui sistem mecatronic

Cunoasterea metodelor specifice de evaluare multicriteriala a
unui sistem mecatronic.

Cunoasterea principiile teoretice de analiza a fiabilitatii,
mentenabilitatii si disponibilitatii elementelor si sistemelor

7.2 Obiectivele specifice mecatronice.

Cunoasterea tehnicilor de testare si diagnoza , On-line”sau , Off-
line” a sistemelor tehnice.

Cunoasterea elemente de ingineria calitatii inclusiv sandardele de
calitate ISO 9000-ISO 9004

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Standardizarea si certificarea sistemelor mecatronice. 2

Metode specifice de evaluarea sistemelor mecatronice. 2 Tn procesul de

Notiuni fundamentale de fiabilitate: indicatori, modele 5 predare se vor folsi | Se vor
matematice.

ca metode clasice planifica

Organizarea si planificarea mentenantei - partea I.

Organizarea si planificarea mentenantei - partea Il.

Fiabilitatea previzionala a sistemelor mecatronice. 2 (expunere la tabl3, | consultatii
Fiabilitatea experimentala a sistemelor mecatronice. 2 postere) periodice
Fiabilitatea operationala a sistemelor mecatronice. 2 combinate cu pentru
Mentenanta sistemelor mecatronice.Definiti. Particularitati. | 2 metode noi ce studenti

2 utilizeaza

2

aparatura media




(video
proiectorului);

Analiza eficientei proceduri de asigurare a mententantei
pentru un sistem mecatronic

Diagnoza sistemelor mecatronice.Testare. Simulare . 2

Echipamente colectoare de date utilizate pentru

supravegherea ,,On-line” a sistemelor dinamice. 2
Echipamente colectoare de date utilizate pentru )
supravegherea ,Off-line” a sistemelor dinamice.

Programe suport pentru implementarea unui sistem de 5

intretinere predictiva a sistemelor dinamice.

Bibliografie

1.Catuneanu, V.M., Mihalache, A., Bazele teoretice ale fiabilitatii, Editura Academiei, Bucuresti, 1983.
2.Cruceru, C., Calitatea si fiabilitatea echipamentelor mecatronice, Ed. Univ. Valahia , Targoviste, 2006
3.Dub, V. Fiabilitatea sistemelor, Ed. Universitatii "Petru Maior", Tg. Mures, 2000

4.Hajdau, C., Ingineria clinica, Ed. Info Chisinau, lasi, 2004

5.Miclea, L Fiabilitatea si diagnoza sistemelor digitale, Ed, U.T.PRES, Cluj,1998

6.Munteanu R.,s.a. Control statistic si fiabilitate, Ed. Did. si Pedagogica ,Bucuresti, 1983

7.Ganciu, T., Fiabilitate, Universitatea Tehnica "Gh. Asachi", lasi, 1994.

8.www. vmiab.com

Nota. Sunt indicate pentru studiu: jurnale, proceedings de conferinte din domeniu si articole stiintifice

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Teme de proiect: Identificarea gradului de standardizare si

Se va folosii baza

evaluarea calitatii unui sistem mecatronic; Fiabilitatea unui material3

sistem mecatronic ; Diagnoza unui sistem mecatronic prin din dotarea
deteminarea valoarii globale a vibratiilor si a starii de laboratorului din
functionarea a rulmentilor; Diagnoza unui sistem 14 sala C304-C

mecatronic prin deteminarea frecventei de rezonanta a
asamblurilor dinamice; Sistem de intretinere predictiva a
unei linii automate. Diagnoza ,,On-line” si , Off-line” a
sistemelor tehnice.

Parcurgerea si
realizarea unui
proiect model de
mentenanta a unui
sistem mecatronic

Bibliografie

1.Catuneanu, V.M., Mihalache, A., Bazele teoretice ale fiabilitatii, Editura Academiei, Bucuresti, 1983.
2.Cruceru, C., Calitatea si fiabilitatea echipamentelor mecatronice, Ed. Univ. Valahia, Targoviste, 2006
3.Dub, V. Fiabilitatea sistemelor, Ed. Universitatii "Petru Maior", Tg. Mures, 2000

4.Hajdau, C., Ingineria clinica, Ed. Info Chisinau, lasi, 2004

5.Miclea, L Fiabilitatea si diagnoza sistemelor digitale, Ed, U.T.PRES, Cluj,1998

6.Munteanu R.,s.a. Control statistic si fiabilitate, Ed. Did. si Pedagogica ,Bucuresti, 1983

7.Ganciu, T., Fiabilitate, Universitatea Tehnica "Gh. Asachi", lasi, 1994.

8.www. vmiab.com

9. M.Bara Fiabilitatea sistemelor Tehnice, (curs) https://mdm.utcluj.ro/wp-
content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2 locked.pdf

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

Se realizeaza prin discutii periodice cu reprezentanti ai angajatorilor semnificativi

10. Evaluare

10.3 Pondere

10.2 Metode de evaluare | . e
din nota finala

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare



https://mdm.utcluj.ro/wp-content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2_locked.pdf
https://mdm.utcluj.ro/wp-content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2_locked.pdf

/Proiect

mecatronic.

10.4 Curs Examenul este scris si consta din doua Scris-
subiecte de teorie (2 ore);). 60%
Realizarea unei protocol de
10.5 Seminar/Laborator . . . .
/ mentenanta pentru un sistem scris /oral 40% proiect

10.6 Standard minim de performanta

a: N(nota)=0,7T(teorie)+0,3L(laborator, proiect); Conditie de promovare: N>5; T>5; L>5

Data completarii: = Titulari

Titlu Prenume Nume

Semnatura

16.06.2025
Curs

Prof.dr.ing. Mircea Bara

Aplicatii

Prof.dr.ing. Mircea Bara

20.06.2025

_25.06.2025

Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM

Director Departament MDM

Prof.dr.ing. Mircea Bara

Decan
Prof.dr.ing. Nicolae Filip




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

1.5 Ciclul de studii Master
1.6 Programul de studii / Calificarea Inginerie de precizie si managementul calitatii
1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 14
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Fiabilitatea si mentenanta sistemelor de precizie
2.2 Aria de continut Fiabilitatea sistemelor tehnice
2.3 Titularul de curs Prof dr.ing. Mircea Bara
2.4 Titularul activitatilor de seminar/ |Prof dr.ing. Mircea Bara
laborator / proiect S.l. dr.ing. Sorin Besoiu
2.5 Anul de studiu 2 | 2.6 Semestrul | I | 2.7 Tipul de evaluare Examen
2.8 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
) C s Ay . 3.2 33 33 3.3
3.1 Numar de ore pe saptamana| 3 |din care: curs 2 Seminar Laborator Proiect 1
3.4 Numadr de ore pe semestru | 42 |din care: 35 28 3'.6 36 3'.6 14
Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 15
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
(d) Tutoriat 10
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 6
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum
- Notiuni despre teoria probabilitatilor si statistica matematica.
4.2 de competente CL . C .
- Elemente de inginerie mecanica, electrica si informatica.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfdsurare a cursului |proiector, calculator, tabla

5.2. de desfasurare a
seminarului /
laboratorului /
proiectului

Echipamente Easy Viber, software specific ( Spectra-Pro)




6. Competentele specifice acumulate

C6 .Capacitatea de a concepe sisteme tehnice specifice inginerii de precizie.

C6.1 O profunda intelegere a conceptului de sisteme tehnice specific inginerii de precizie .

C6.2 Sa fie capabil sa integreze principiile mentenabilitati si fiabilitatii Tn toate an toate fazele de
dezvoltare a unui produs

C6.3 Dezvoltare de solutii novatoare, privind masurarea parametrilor de calitate a unui sistem
de precizie.

C6.4 Capacitatea de a diagnostica si testa fiabilitatea sistemelor de precizie si de a fundamenta
noi solutii constructive.

C6.5 Capacitatea de a aborda metode de cercetare complexe cu scopul obtinerii unor sisteme
tehnice inteligente

Competente profesionale

CT1. Sa inteleaga importanta aspectelor economico — financiare in toate fazele proiectarii
precum si impactul solutiilor ingineresti in context social. Indeplinirea activititilor ingineresti
multidisciplinare complexe, cu constientizarea corecta si completa a conditiilor de finalizare a
acestora inclusiv in prezenta unor factori potentiali de risc.

CT2. Formarea deprinderilor de a conduce grupuri profesionale a capacitatii de
repartizare/planificare a activitatilor pe etape si delegarea responsabilitatilor catre subordonati
cu explicarea completa a indatoririlor.

Asumarea rolului in echipe multidisciplinare, inclusiv in cele internationale, de a rezolva
probleme ingineresti complexe. Competente de comunicare profesionala pe orizontala si pe
verticala asupra unor probleme ingineresti complexe.

Competente transversale

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

Dobandirea capacitatii de a lua in timp util decizii corecte si
realizabile, tinand seama de parametri obtinuti in procesul de
testare si monitorizarie a functionarii sistemelor tehnice specifice
inginerii de precizie

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Cunoasterea metodelor specifice de evaluare multicriteriala a
unui sistem tehnic de precizie ridicata

Cunoasterea principiile teoretice de analiza a fiabilitatii,
mentenabilitatii si disponibilitatii elementelor dintr-un sistem

7.2 Obiectivele specifice tehnic .

Cunoasterea tehnicilor de testare si diagnoza , On-line”sau , Off-
line” a sistemelor tehnice.

Cunoasterea elemente de ingineria calitatii inclusiv sandardele de
calitate ISO 9000-I1SO 9004

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Standardizarea si certificarea sistemelor tehnice specifice

o .. 2

inginerii de precizie.

Metode specifice de evaluarea sistemelor tehnice specifice 5

inginerii de precizie.

Notiuni fundamentale de fiabilitate: indicatori, modele 5 Videoproiector,

matematice. tabla, calculator
Fiabilitatea previzionala a sistemelor tehnice specifice
inginerii de precizie

Fiabilitatea experimentala a sistemelor tehnice specifice
inginerii de precizie




Fiabilitatea operationala a sistemelor tehnice specifice
inginerii de precizie

Mentenanta sistemelor tehnice specifice inginerii de
precizie.Definiti. Particularitati.

Organizarea si planificarea mentenantei - partea I.

Analiza eficientei proceduri de asigurare a mententantei

2
Organizarea si planificarea mentenantei - partea Il. 2
pentru sistemelor tehnice specifice inginerii de precizie.

Diagnoza sistemelor de precizie.Testare. Simulare . 2

Echipamente colectoare de date utilizate pentru

supravegherea , On-line” a sistemelor tehnice. 2
Echipamente colectoare de date utilizate pentru )
supravegherea , Off-line” a sistemelor tehnice.

Programe suport pentru implementarea unui sistem de )

intretinere predictiva a sistemelor tehnice.

Bibliografie

1.Catuneanu, V.M., Mihalache, A., Bazele teoretice ale fiabilitatii, Editura Academiei, Bucuresti, 1983.
2.Cruceru, C., Calitatea si fiabilitatea echipamentelor mecatronice, Ed. Univ. Valahia, Targoviste, 2006
3.Dub, V. Fiabilitatea sistemelor, Ed. Universitatii "Petru Maior", Tg. Mures, 2000

4.Hajdau, C., Ingineria clinica, Ed. Info Chisinau, lasi, 2004

5.Miclea, L Fiabilitatea si diagnoza sistemelor digitale, Ed, U.T.PRES, Cluj,1998

6.Munteanu R.,s.a. Control statistic si fiabilitate, Ed. Did. si Pedagogica ,Bucuresti, 1983

7.Ganciu, T., Fiabilitate, Universitatea Tehnica "Gh. Asachi", lasi, 1994.

8.www. vmiab.com

9.M.Bara Fiabilitatea sistemelor tehnice, (curs) https://mdm.utcluj.ro/wp-
content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2 locked.pdf

Nota. Sunt indicate pentru studiu: jurnale, proceedings de conferinte din domeniu si articole stiintifice

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Teme de proiect: Identificarea gradului de standardizare si
evaluarea calitatii unui sistem tehnic specifice inginerii de
precizie;Diagnoza unui sistem tehnic specifice inginerii de
precizie prin deteminarea valoarii globale a vibratiilor si a
starii de functionarea a rulmentilor; Diagnoza unui sistem
tehnic prin deteminarea frecventei de rezonanta a
asamblurilor dinamice; Diagnoza ,On-line” si ,Off-line” a
sistemelor tehnice.

14 online -

Bibliografie

1.Catuneanu, V.M., Mihalache, A., Bazele teoretice ale fiabilitatii, Editura Academiei, Bucuresti, 1983.
2.Cruceru, C., Calitatea si fiabilitatea echipamentelor mecatronice, Ed. Univ. Valahia, Targoviste, 2006
3.Dub, V. Fiabilitatea sistemelor, Ed. Universitatii "Petru Maior", Tg. Mures, 2000

4.Hajdau, C., Ingineria clinica, Ed. Info Chisinau, lasi, 2004

5.Miclea, L Fiabilitatea si diagnoza sistemelor digitale, Ed, U.T.PRES, Cluj,1998

6.Munteanu R.,s.a. Control statistic si fiabilitate, Ed. Did. si Pedagogica ,Bucuresti, 1983

7.Ganciu, T., Fiabilitate, Universitatea Tehnica "Gh. Asachi", lasi, 1994.

8.www. vmiab.com



https://mdm.utcluj.ro/wp-content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2_locked.pdf
https://mdm.utcluj.ro/wp-content/uploads/2019/10/Curs-Fiabilitate-2019-v2_locked.pdf

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

Se realizeaza prin discutii periodice cu reprezentanti ai angajatorilor semnificativi

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . o
din nota finala

Se evalueaza nivelul cunostiintelor Scris/oral
10.4 Curs de baza in domeniul disciplinei FSMP 70%
acumulate de student.

Realizarea unei protocol de
mentenanta pentru un sistem scris /oral 30% proiect
mecatronic.
10.6 Standard minim de performanta
a: N(nota)=0,7T(teorie)+0,3L(laborator, proiect); Conditie de promovare: N25; T>5; L>5

10.5 Seminar/Laborator
/Proiect

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
23.05.2025 Prof.dr.ing. Mircea Bara

Curs

Aplicatii Prof.dr.ing. Mircea Bara

S.l. dr.ing. Sorin Besoiu

Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM Director Departament MDM
Prof.dr.ing. Mircea Bara

20.06.2025

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan

Prof.dr.ing. Nicolae Filip
25.06.2025




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie Mecanica

1.4 Domeniul de studii

Inginerie Mecanica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Energii Regenerabile

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

54.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Instalatii frigorifice si pompe de caldura

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. Balan Mugur — mugur.balan@termo.utcluj.ro

laborator / proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

Sl.dr. ing. Hiris Daniel — daniel.hiris@termo.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu v | 2.5 Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de evaluare Ex
. . . .. .|Categoriaformativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C oex A s 4 2 ) 1 ) 1
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 35 24 3.§ 3.6 14 3..6 14
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat 5
(e) Examinari 4

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 69
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125
3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu e cazul

4.2 de competente

Nu e cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala cu videoproeiector (sau online)

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Laborator instalatii frigorifice / Laborator calculatoare (sau online)




6. Competentele specifice acumulate

o Sa cunoasca si sa utilizeze ciclurile termodinamice inversate
o Sa cunoasca si sa aplice principiile termodinamicii in tehnica frigului
g ofe Sa cunoasca principiul de functionare a componentelor instalatiilor frigorifice
§ g o Sa inteleaga diagramele agentilor frigorifici
g ol Sa cunoasca proprietatile termodinamice ale agentilor frigorifici
g “'é o Sa stapaneasca analiza termodinamica a proceselor termice din instalatii frigorifice
L Sa cunoasca ciclurile termodinamice ale pompelor de caldura
o Sa cunoasca metodele de dimensionare si selectie a principalelor componente
o Sa cunoasca si sa utilizeze instrumente software specifice
v ol® Lucru in echipa
g 720 . Comunicare oral3 si scris3
‘g | Documentare intr-o limba de circulatie internationala
g é o Utilizarea tehnologiei informatiei si comunicare (TIC)
O +

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei | Formarea de competente ih domeniul tehnicii frigului

o Studierea notiunilor privind echipamente frigorifice

o Studierea principiilor termodinamicii ciclurilor inversate

o Studierea principiilor de functionare a componentelor
7.2 Obiectivele specifice o Studiul principalilor agenti frigorifici

o Aplicarea notiunilor teoretice in practica

o Studiul instrumentelor software de calcul

o Studiul instrumentelor software de analiza si selectie

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Notiuni introductive

Agenti frigorifici

Cicluri frigorifice

Condensarea

Vaporizarea

Laminarea

Comprimarea

Instalatii frigorifice cu vapori
Ireversiblitati

Instalatii frigorifice in doua trepte de comprimare
Instalatii frigorifice in cascada

Cicluri cu injectie economica de vapori
Instalatii frigorifice prin absorbtie
Instalatii frigorifice solare

Mijloace multimedia
(sau online)

NINININININININININININININ

Bibliografie

1. Balan, M. Instalatii frigorifice si pompe de caldura: http://www.termo.utcluj.ro/pcif

2. Balan, M. Instalatii frigorifice. Teorie si programe pentru instruire: http://www.termo.utcluj.ro/if
3. Balan, M. Instalatii frigorifice in doua trepte de comprimare: http://www.termo.utcluj.ro/if2tr

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr.ore | Metode de predare | Observatii

Lucrari: Agenti frigorifici 1 Prezentarea
Lucrari: Cicluri frigorifice 1 standurilor
Lucrari: Condensarea 1 experimentale
Lucrari: Vaporizarea 1 /



http://www.termo.utcluj.ro/pcif
http://www.termo.utcluj.ro/if
http://www.termo.utcluj.ro/if2tr

Lucrari: Laminarea

Lucrari: Comprimarea

Lucrari: Instalatii frigorifice cu vapori

Proiect: Schema de principiu a instalatiei

Proiect: Regimurile termice ale schimbatoarelor de caldura

Proiect: Calculul termic al ciclului instalatiei

Proiect: Studiul influentei conditiilor de lucru asupra
performatelor

Proiect: Selectia principalelor componente ale istalatiei

Proiect: Intocmirea fisei tehnice a echipamentului
proiectate

Proiect: Intocmirea schemei 3D a echipamentului proiectat

1 Prezentarea

1 instrumentelor
software

1 /

1 Lucru individual si

1 in echipa

1 (alternativ - online)

1

1

1

1

Bibliografie

1. Balan, M. Instalatii frigorifice si pompe de caldura: http://www.termo.utcluj.ro/pcif

2. Balan, M. Instalatii frigorifice. Teorie si programe pentru instruire: http://www.termo.utcluj.ro/if

3. Balan, M. Instalatii frigorifice in doua trepte de comprimare: http://www.termo.utcluj.ro/if2tr

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

Societatea Romana a Termotehnicienilor

o Societatea Romana a Termotehnicienilor
o Asociatia Frigotehnistilor si Criogenistilor din Romamia
o Agentia Nationala pentru Reglementare in Energie
o SC Emerson SA
o SC Schiessl Romania
o SC Frigotehnica SA
10. Evaluare
. - N 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .y
din nota finala
10.4 Curs Gradul de Ensusire a no’giur_milo_r . .
Gradul de intelegere a notiunilor Scris (test) si oral 50 %
Capacitatea de aplicare a notiunilor
. Gradul de Tnsusire a notiunilor . .
10.5 Seminar/Laborator . I - tu .I . Sustinere proiect
. Gradul de intelegere a notiunilor o 50 %
/Proiect . . .. Test de verificare
Capacitatea de aplicare a notiunilor
10.6 Standard minim de performanta
obtinerea notei 5 atat la curs cat si la aplicatii
Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
19.06.2025 Curs Prof. dr. ing. Balan Mugur
Aplicatii Sl. dr. ing. Hiris Daniel

Data avizarii Tn Consiliul Departamentului IM
20.06.2025

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii ARMM
25.06.2025

Director Departament

Prof.dr.ing. Cristian Dudescu

Decan
Prof.dr.ing. Nicolae Filip



http://www.termo.utcluj.ro/pcif
http://www.termo.utcluj.ro/if
http://www.termo.utcluj.ro/if2tr

1. Data about the program of study

SYLLABUS

1.1 | Institution

The Technical University of Cluj-Napoca

1.2 | Faculty

Mechanics

Faculty of Automotive Engineering, Mechatronics and

1.3 | Department

Automotive Engineering and Transportation

1.4 | Field of study

Automotive Engineering

1.5 | Cycle of study

Master in Science

1.6 | Program of study/Qualification

Advanced Techniques in Automotive Engineering

1.7 | Form of education

Full time

1.8 | Subject code

01.00

2. Data about the subject

2.1 |Subject name

Internal combustion engine electronic management

2.2 |Subject area

Engineering

2.3 [Course responsible/lecturer

Prof. PhD Habil.Eng. Florin MARIASIU-

florin.mariasiu@auto.utcluj.ro

2.4 |Teachers in charge of seminars

Prof. PhD Habil.Eng. Florin MARIASIU-

florin.mariasiu@auto.utcluj.ro

2.5Yearof study | 1 [2.6 Semester | 1 |2.7 Assessment Ex |2.8 Subject category DA/DI
3. Estimated total time
3.1 Number of hours per week 3 3.2 of which, course: |2 3.3 applications: | 1
3.4 Total hours in the curriculum 42 3.5 of which, course: |28 3.6 applications: | 14
Individual study hours
Manual, lecture material and notes, bibliography 20
Supplementary study in the library, online and in the field 20
Preparation for seminars/laboratory works, homework, reports, portfolios, essays 11
Tutoring
Exams and tests
Other activities

3.7 | Total hours of individual study 58
3.8 | Total hours per semester 100
3.9 | Number of credit points 4

4. Pre-requisites (where appropriate)

4.1 | Curriculum

N/A

4.2 | Competence

General knowledge regarding internal combustion engines

5. Requirements (where appropriate)

5.1 | For the course

N/A

5.2 | For the applications

N/A




6. Specific competences
* Determine and identify influence parameters (external / internal) on IC engine management
system
¢ |dentify the components of an IC engine management system
¢ Establish an effective engine management according to the specific operating conditions of the
| engine
g % e Establish optimum engine performance in order to improve their economic exploitation
g *g ¢ To carry out studies to determine the comparative efficiency of factors that characterize an IC
g g engine management system
“|  To create a computer model of an engine based on a physical model
¢ To use information technology to study the IC engine management by processing, analysing
and interpreting the experimental data
¢ To work in an multi- and interdisciplinary environment
¢ To create a primary research report
¢ Use appropriate and effective methods and techniques of modern learning;
§ e Appropriate use of specific technical terms, in oral and written communication in a European
2 EJ language (English);
S 8 e Develop skills and abilities for teamwork
g ¢ Develop skills of analysis and decision
¢ Using information and communication technology (ICT).
7. Discipline objectives (as results from the key competences gained)

7.1

General objective

Developing expertise, competences and specific abilities in
automotive engineering domain, with detailed knowledge of an
area of specialization (IC engine management) to support
vocational training

7.2

Specific objectives

eAssimilation of theoretical knowledge about IC engine
management

*Obtaining computer skills for modeling a physical model,
simulation and interpretation of the interdependence between
parameters that characterize the functioning of engine
management systems

*Make calculations, demonstrations and applications, by using
of specific software for engine management systems modeling
and simulation

*Development of technical and/or research primary projects




8. Contents

8.1. Lecture (syllabus) Teaching methods [Notes

Spark ignition engine management systems. Construction

1. 2 hours
and integration

2. Spark ignition engine management systems. 2 hours

3. Compression-ignition engine management systems. 2 hours
Construction and integration

4. Compression-ignition engine management systems. 2 hours

5 Physical models of spark ignition engine management 2 hours
systems. Exposure and

6. Physical models of compression-ignition engine applications. Case |2 hours
management systems. studies.

7. Techniques for discrete meshes Courses will be 2 hours

8. Discrete models of spark ignition engine management held onsite or on- 2 hours
systems. . ,

9 Discrete models of compressed ignition engine line on UTCN's 2 hours

' management systems. TEAMS

10. Cause-effect algorithms of engine management systems educational 2 hours
(spark ignition engines) platform

11. Case-effect algorithms of engine management systems 2 hours
(compression ignition engines)

17, Qualitative integration of input / output parameters in the 2 hours
spark ignition engine management system

13. Qualitative integration of input / output parameters in the 2 hours
compressed ignition engine management system

14. Recapitulation course. Presentation of examination 2 hours
conditions.

Bibliography

F.Mariasiu, C. Iclodean — Managementul motoarelor cu ardere interna, Ed. Risoprint, 2013
F.Mariasiu, C. Iclodean — Aplicatii numerice in simularea motoarelor cu ardere interna, Ed.
UTPress, 2016

AVL BOOST User manual

Guzzella L., Onder C. - Introduction to Modeling and Control of Internal Combustion Engine
Systems, Springer, 2010

Guzzella L., Sciarretta A. (2007) Vehicle Propulsion Systems Springer, Berlin

Cook J.A., Grizzle J.W., Sun J. (1996) Engine Control. In The Controls Handbook, edited by W. S.
Levine, CRC Press-Times Mirror Books

Crolla. D.A. - Automotive Engineering — Powertrain, chassis system and vehicle body, Editura
Elsevier, 2009.

Course Notes

8.2. Applications/Seminars Teaching methods [Notes
1 Presentation of laboratory works and requirements of 2 hours
' practical activities Exposure and
) Principles of IC engine management system’s modeling and |applications. Case | 2 hours
' simulation. Presentation of simulation software program studies.
3. Engine modeling Courses will be 2 hours
4 Simulations control and settings. Application of boundary | held onsite or on- | 2 hours
conditions. line on UTCN’s
Engine modeling (establishing functional conditions) TEAMS 2 hours
Defining the parameters and the functional conditions 2 hours




Simulation of model. Optimizing the engine operation. | educational 2 hours
7. Analys and interpretation of data. platform
Bibliography
e F.Mariasiu, C. Iclodean — Aplicatii numerice in simularea motoarelor cu ardere interna, Ed.
UTPress, 2016 (in Romanian)
e AVLBOOST User manual, 2009
e LOTUS Engineering software — user manual 2020
e Course Notes
9. Bridging course contents with the expectations of the representatives of the community, professional

associations and employers in the field

The skills and competences gained will be required by employees who work in: Design, operation and

maintenance of IC engines; Numerical modeling and simulation methods; Design and manufacturing of

IC engine, main and secondary systems; Companies specialized in selling of spare parts and accessories

etc.

10. Evaluation

10.3 Weight in the

during the laboratories

Activity type 10.1 Assessment criteria 10.2 Assessment methods .
final grade
Theory and problem ) )
10.4 Course . Questions, grid test exam. 70%
solving
o Appreciation of the work
10.5 Applications Check of the laboratory work 30%

10.6 Minimum standard of performance

dossier - minimum 5 (five)
Each subject in the test has to be resolved - minimum score 5 (five)

Minimum knowledge: Complete understanding of engine management system operation.
Minimal skills: Implementing an internal combustion engine in software simulation program.
Performing the laboratory work according to the requirements and presentation of the laboratory

Date of filling in: Title Surname Name Signature
23.09.2021 Lecturer Prof. PhD Habil. Eng. Florin MARIASIU
Teachers in Prof. PhD Habil. Eng. Florin MARIASIU
charge of

application




Date of approval in the department ART Head of department
Prof.dr.ing. Istvan BARABAS

Date of approval in the faculty ARMM Dean
Prof.dr.ing. Nicolae FILIP




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant

IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

1.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Limbaje de Programare a Robotilor Industriali

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. Stelian Brad stelian.brad @staff.utcluj.ro

laborator / proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

Prof. dr. ing. Stelian Brad stelian.brad @staff.utcluj.ro

(f) Alte activitati:

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare EX
. . . .. .|Categoria formativa X
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
< xo A s 4 2 ) 0 2 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 )8 3._6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 10
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 26
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.10 Numarul de credite

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Absolvent licenta

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet; Acces la platforma RobotStudio; Acces la un
calculator/student; Proiector MM; Box&; MS PowerPoint

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la platforma RobotStudio; Acces la un
calculator/student




6. Competenlele specifice acumulate

robosilor industriali.

RAPID.

industriali.

Competente profesionale

de programare a robafilor industriali.

e St programeze robosi industriali ki celule robotizate bazate pe tehnologia ABB.
e St elaboreze proiecte profesionale specifice roboticii industriale ki sistemelor de fabricalie
automatizate folosind un spectru larg de sisteme informatice ki instrumente software avansate

e St planifice ki st proiecteze o aplicasie program “ntr-un limbajul de programare specific

e St cunoasct instrucliuni, funclii ki tipuri de date specifice limbajului de programare RAPID.
e St scrie ki st testeze aplicalii program pentru robosi industriali ‘n limbajul de programare

e St evalueze critic, cantitativ ki calitativ pe bazt. de metode de analizt, planificare si selecsie,
precum ki st. recomande soluSii de programare ‘n aplicalii diverse specifice robosilor

e St aplice valorile ki etica profesiei de inginer.
independen$t. profesionalt..

evalukrii ki autoevalukrii 'n luarea deciziilor.
e St planifice propriile priorittSi de munct.

Competente
transversale

tehnologia informasiei ki a comunickrii.

e St execute responsabil sarcini profesionale complexe ‘n condiSii de autonomie Ki

e St promoveze raSionamentul logic, convergent ki divergent, a aplicabilittSii practice, a

e St autocontroleze ‘nvitiarea ki utilizarea eficientt a abilittSilor lingvistice ki a cunoktinSelor de

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

industriali

Dezvoltarea de competente ki aptitudini pentru a planifica, analiza,
realiza, testa ki integra aplicali program pentru roboli industriali cu
ajutorul unui limbaj de programare avansat specific robotilor

7.2 Obiectivele specifice

- Utilizarea la nivel expert a limbajului de programare RAPID
specific robolilor industriali
- Elaborarea de aplicalii program pentru cele mai larg rt.spOndite
procese robotizate din mediul productiv
- Dezvoltarea gOndirii logice ki creative, a studiului individual, a
analizei critice ki autocritice

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Introducere in programarea robotilor industriali 2

Structura limbajului de programare RAPID 2

Declaratii, expresii, operatori in limbajul de programare 5

RAPID

Tipuri si structuri de date Tn limbajul de programare RAPID — 5

partea |

Tipuri si structuri de date in limbajul de programare RAPID — Predare online cu

partea a ll-a 2 ajutorul MS Teams;

Instructiuni in limbajul de programare RAPID — partea | 2 j’eoriei E.xgmple;

Instructiuni in limbajul de programare RAPID — parteaall-a | 2 Ir]trebarl s_'

Instructiuni in limbajul de programare RAPID — partea alll-a | 2 raspunsuri; Teste
— - de autoevaluare;

Functii in limbajul de programare RAPID 2 exercitii individuale

Manipularea erorilor in limbajul de programare RAPID — )

partea |

Manipularea erorilor in limbajul de programare RAPID — )

partea a ll-a

Programarea multi-tasking in limbajul de programare RAPID | 2

Comunicarea cu unitati externe 2




Analiza comparativa a diverselor limbaje de programare
specifice robotilor industriali

Bibliografie:

Suport de curs in format electronic

Manualul limbajului de programare RAPID

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr.ore | Metode de predare | Observatii
Utilizarea consolei, instalarea mediului de programare,
manipularea robotilor din consol3, interfatarea
controlerului cu calculatorul, operarea cu interfata
utilizator, memorarea punctelor tinta

Conectica cu unitatile externe, crearea semnalelor reale si
simulate, realizarea unei aplicatii program (declaratii de 2
module si rutine, fara cod)

Crearea de evenimente, crearea de mecanisme, crearea
unei aplicatii de montaj robotizat

Crearea unei aplicatie program si exemplificarea unor
instructiuni pentru controlul fluxului, declararea unor date, | 2
crearea unei aplicatii de sudare cu arc electric

Importul codului sursa dintr-un editor extern RAPID, crearea
unor instructiuni proprii, declararea unor date, crearea unei | 2
aplicatii de sudare in puncte

Testarea unor instructiuni de miscare, testarea unor
instructiuni de interfatare cu operatorul, testarea unor

instructiuni de lucru cu semnale, crearea unei aplicatii de 2 Predare on site
vopsire interactiva ::
Testarea unor instructiuni de lucru cu semnale, crearea unei ) exemplificare —
aplicatii de conturare cu scula de lucru fixa verificare progres
Testarea unor instructiuni de lucru cu axe externe, crearea studenti — explicatii
unei aplicatii de debavurare utilizand scule de lucru fixe si 2 suplimentare

axe externe

Testarea unor instructiuni de lucru cu fisiere si periferice,
testarea unor functii, crearea unei aplicatii de taiere cu laser | 2
pe contur 3D

Testarea unor instructiuni de management a erorilor,
crearea unei aplicatii de indoire a tablelor

Testarea unor instructiuni de management a erorilor,
crearea componentelor ,,smart” in mediul virtual pentru
,virtual commissioning”, crearea unei aplicatii de
manipulare si montaj cu mai multi roboti

Testarea unor instructiuni de sincronizare, crearea unei
aplicatii multi-tasking pentru sudare cu arc electric

Crearea unei aplicatii client robot-server robot, crearea unei
aplicatii client calculator- server controler,

Analiza comparativa a unei aplicatii robotice in diverse
limbaje de programare RAPID-KRL-KAREL-INFORM-UR 2
Script-VAL3, etc.

Bibliografie:

Suport lucrari de laborator in format electronic
Manualul limbajului de programare RAPID
Materiale online pe Internet

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentandilor comunitN\dii epistemice, asociabiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului



Disciplina are un profund caracter aplicativ. (n cadrul disciplinei studensii ‘nvast. un limbaj de programare al
robolilor industriali utilizat 'n practick. atd®t ‘'n Rom@nia cOt ki ‘'n Europa. Aplicasiile includ teme extrase din
mediul economic productiv. Se prezintt studii de caz din practica productivt..

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19'3 Pond.erev
din nota finala
Materiale la vedere
T . |M1.Test 4 ore pe 50%
10.4 Curs Completitudine rezolvare problema calculator rezolvare 2

Calitatea structurii aplicatiei si

codului probleme practice

M2. Evaluare exercitii 10%
individuale

Studentul poate sa aleaga
o problema dintr-o lista
predefinita, cu diverse
grade de dificultate — de
lablal10

M3. Test intermediar 1 20%
M4. Test intermediar 2 20%

Complexitatea aplicatiei

10.5 Seminar/Laborator |Completitudinea rezolvarii problemei
/Proiect Calitatea structurii aplicatiei si
codului

10.6 Standard minim de performanta

M1. Problema 1 — cod corect pentru min. 30% din cerintele functionale ale aplicatiei

M1. Problema 2 — cod corect pentru min. 30% din cerintele functionale ale aplicatiei

M2. Min. 5 exercitii individuale rezolvate corect

M3. Problema complexitate 1 — 70% rezolvare corectd; Problema complexitate 2 — 60% rezolvare corecta;
Problema complexitate 3 — 50% rezolvare corecta; Problema complexitate 54 —40% rezolvare corects;
Problema complexitate 5 — 30% rezolvare corecta.

M4. Problema complexitate 1 — 70% rezolvare corectd; Problema complexitate 2 — 60% rezolvare corecta;
Problema complexitate 3 — 50% rezolvare corectd; Problema complexitate 54 — 40% rezolvare corecta;
Problema complexitate 5 — 30% rezolvare corecta.

SemnNtura

Data completNrii: |

Prof. dr. ing. Stelian BRAD

Aplicatii

Data avizarii Tn Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU
Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan

Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Robotica / Inginer mecanic

1.7 Forma de invatamant

IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

2.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Robotizarea fabricatiei asistata de calculator

2.2 Titularul de curs

S.l.dr.ing. Stefan BODI — stefan.bodi@muri.utcluj.ro

laborator / proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

S.l.dr.ing. Stefan BODI — stefan.bodi@muri.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E
2.7 Regimul disciplinei Categoria formativa DA
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C xo A s 2 1 . 1 .
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe din 3.5 3.6 3.6 3.6
28 14 . 14 .
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 16
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 18
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat 10
(e) Examinari 8

(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 72
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondiliii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Cunoasterea comenzilor de baza in programul software DELMIA

4.2 de competente

Nu este cazul

5. Condiliii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Prezenta la laborator este obligatorie.




6. Competenliele specifice acumulate

Competente
profesionale

Competente
transversale

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

Aprofundarea cunostintelor teoretice si practice aferente modelarii
si simularii proceselor de fabricatie automatizate si semi-
7.1 Obiectivul general al disciplinei | automatizate (robotizate), utilizand solutii software dedicate si
ifmbunatatirea functiondrii acestora prin urmadrirea in detaliu a
fluxului tehnologic.

insusirea de cétre studenti a urmatoarelor aspecte:

- proiectarea sistemelor de fabricatie automata, de complexitate
ridicata, utilizand solutiile software CATIA V5-6 si DELMIA V5-6;

7.2 Obiectivele specifice - simularea functionarii diverselor echipamente de sudura (in puncte
si n arc electric) in cadrul unui scenariu de fabricatie industrial3;

- simularea functionarii robotilor colaborativi (coboti);

- simularea functionarii unei celule flexibile de fabricatie.

8. Conliinuturi

8.1 Curs Nr. ore| Metode de predare Observatii
Noi sisteme de productie adaptate la conceptul Industry 4.0 2 p .
- Prelegeri cu suport
Prezentare generald a pachetului software DELMIA V5-6 2 media/ video;
- Studii de cazsi
Simularea unei celule flexibile de fabricatie utilizind DEMIA ) exercitii
V5-6 - Sesiuni de intrebari si
Analiza si optimizarea sistemelor de productie utilizand ) raspunsuri
DELMIA V5-6 - Scenariul de predare
DELMIA V5-6: Spot welding 2 online pe Microsoft
Teams, conform
DELMIA V5-6: Arc welding 2 hot3rarii senatului
UTCN

Simularea activitatilor umane fintr-un sistem flexibil de

1226/10.09.2020
fabricatie utilizind DELMIA V5-6 2 /

Bibliografie

1. Neamtu Calin, Popescu Daniela, Popister Florin, Module CAD/CAM fin Catia V5, ISBN 978-606-543-361-
8, Editura Mega, Cluj-Napoca, 2013

2. Cursurile oficiale CATIA, DELMIA dezvoltate de catre Dassault Systemes, furnizate prin intermediului
Centrului Dassault Systemes si a platformei 3DSAcademy

Resurse internet

1. https://www.3ds.com/

2. https://edu.3ds.com/en/students

Altele

1. Notite de curs




8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr. ore| Metode de predare

Observatii

Process Definition

Process and resources definition

Device Building

Arc welding

Workcell sequencing

Production System analysis

2 |- Exercitii practice
- Simulari si analiza

2 acestora

s I Utilizarea de
elemente TIC

2 |- Scenariul de predare
online pe Microsoft

2 Teams, conform

2 hotararii senatului

Digital process for Manufacturing

UTCN
2 1226/10.09.2020

Bibliografie

1. Neamtu Calin, Popescu Daniela, Popister Florin, Module CAD/CAM in Catia V5, ISBN 978-606-543-361-
8 Editura Mega, Cluj-Napoca, 2013;
2. Cursurile oficiale Catia, Delmia dezvoltate de catre Dassault Systemes furnizate prin intermediului
Centrului Dassault Systemes si a platformei 3DSAcademy (academy.3ds.com);
3. Companion DELMIA si CATIA.

9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentanlilor comunitNlii epistemice, asocialiilor

profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Industry 4.0 este un concept care n zilele de astazi a devenit o realitate fiind pus in practica de cele mai
mari companii. Fabricatia virtualda este un concept fundamental pentru Industry 4.0 si ofera studentilor
notiunile de baza pentru intelegerea conceptului si manipularea notiunilor de baza referitoare la acesta.
Simularea avansata a sistemelor integrate om -robot este un element cheie al Industry 4.0.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Se evalueaza gradul de intelegere a

Examenul constda in
verificarea competentelor
dobandite prin examen

Aplicatii

S.l.dr.ing. Stefan BODI

10.4 Curs o ) ) o e 75%
notiunilor prezentate in curs. scris. Utilizarea oricdrei
documentatii este
permisa (C).
. Activitatea la clasa pe parcursul . .
10.5 Seminar /Laborator . Nota pe activitate Ila
. semestrului. 25%
/Proiect laborator (L)
Rezolvarea temelor
10.6 Standard minim de performanta
®E=3/4*C+1/4%L.
Conditia de obtinere a creditelor: E>5; C>5; L>5;
Data completNrii: | SemnNtura




Data avizarii in Consiliul Departamentului Director Departament,
Prof.dr.ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii Decan,
Prof.dr.ing. Corina BIRLEANU




FI A DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca
1.2 Facultatea Constructii de Masini

1.3 Departamentul Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica/Inginer

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 4.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei Planificarea traiectoriilor de miscare a robotilor industriali
2.2 Titularul de curs Conf.dr.ing. DETE AN OvidiutAurelian — ovidiu.detesan@mep.utcluj.ro
i.rii'l'elct:rlarul activitatilor de Conf.dr.ing. DETE AN OvidiutAurelian — ovidiu.detesan@mep.utcluj.ro
2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare E
. . . .. .|Categoria formativa DS
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
< xo A s 3 1 ) 0 0 ) 2
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 0 3._6 )8
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 14
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Nu este cazul

4.2 de competente Absolvent licenta

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului|Prezenta la curs nu este obligatorie

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului / |Prezenta la proiect este obligatorie
proiectului

6. Competenele specifice acumulate



Competente profesionale

Cunoasterea metodelor de planificare a traiectoriilor robotilor industriali pentru diverse sarcini
de lucru.

Cunoasterea modului de programare si utilizare a robotilor industriali de tip FANUC.
Cunoasterea elementelor constructive si principiilor de proiectare a celulelor robotizate pentru
diverse aplicatii industriale.

Planificarea fazelor de lucru ale robotilor industriali.

Determinarea functiilor de interpolare pentru sarcini de lucru complexe.

Utilizarea mediilor de programare pentru planificarea si optimizarea sarcinilor de lucru a
robotilor industriali si a traiectoriei de miscare a acestora.

Operarea robotilor industriali de tip FANUC.

Competente
transversale

Formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de comunicare
(portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date, cursuri on-line etc.).

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea de competente in domeniul planificarii traiectoriilor de
miscare ale robotilor industriali, in sprijinul formarii profesionale
avansate

1. Asimilarea cunostintelor teoretice privind metodele de
planificare a traiectoriilor robotilor industriali.

2. Obtinerea deprinderilor pentru planificarea fazelor de lucru ale
robotilor industriali si determinarea functiilor de interpolare pentru

7.2 Obiectivele specifice

sarcini de lucru complexe
3. Dezvoltarea abilitatilor de utilizare a mediilor de programare
pentru planificarea si optimizarea sarcinilor de lucru a robotilor
industriali si a traiectoriei de miscare ale acestora

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr. Metode de Observatii
ore predare

1. Prezentarea disciplinei. Prezentarea robotului Fanuc LR

Mate 100iB: imagini, filme, proiecte din anii anteriori. 5

Prezentarea bibliografiei. Introducere in modelarea

traiectoriilor de miscare

2. Functii polinomiale de interpolare. Traiectorii de 5 Ef(pun.e':re, .Videc.>p'ro?ector,

miscare in spatiul configuratiilor discutii, resurse imagini, filme,

3. Metode de modelare geometrica, cinematica si educationale internet,

dinamica a robotilor 2 TIC/Blended MATLAB, MS

4. Traiectorii de miscare de tipul (4-3-4) 2 Learning Teams

5. Traiectorii de miscare de tipul [5-(4-3-4)-5] 2

6. Traiectorii de miscare de tipul (3*n) fara restrictii 2

7. Traiectorii de miscare de tipul (3*n) cu restrictii 2

Bibliografie
Didactica si Pedagogica, R.A., 1997, ISBN 973-30-5309-8.

Didactica si Pedagogica, R.A., 1999, ISBN 973-30-9313-0.

doctorat, Universitatea Tehnica Cluj-Napoca, 2007.

[Negr 97] Negrean, I., Vuscan, ., Haiduc, N., Robotica. Modelarea cinematica si dinamica, Editura
[Negr 99] Negrean, |., Kinematics and Dynamics of Robots. Modelling, Experiment, Accuracy, Editura

[Negr 08] Negrean, I. et. al., Mecanica avansata in robotica, Ed. UT Press, Cluj-Napoca, 2008.
[Det 07] Detesan, O.A., Cercetari privind modelarea, simularea si constructia minirobotilor, Teza de




[Fan 01] FANUC Robot Series, LR Mate 100iB, Maintenance Manual, B81595EN/01, 2001.

[Fan 02] FANUC Robot Series, R-J3iB Mate Controller for Europe, Maintenance Manual, B81525EN-1/02,

2002.

[Fan 03] FANUC Robotics, R-J3iB Controller for Europe, Maintenance Manual, Project Documentation, B-

81465EN-1/05, 2003.
[Fan 05] FANUC Robot, Safety Handbook, BSO687EN/04.

[Fan 06] FANUC Robot Series, R-J3iB Mate Controller, LR Handling Tool, Operator’s Manual,

B81524EN/02, 2006.

8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr.
ore

Metode de
predare

Observatii

1. Prezentarea laboratorului EO3. Prezentarea etapelor
proiectului. Stabilirea schemei cinematice a robotului.
Determinarea parametrilor geometrici si constructivi

2. Determinarea specificatiilor tehnice. Operarea
robotului din panoul de comanda

3. Structura unui program. Instructiuni de deplasare
(Joint, Line, Circle). Instructiuni de asteptare (Wait).
Instructiuni de I/O. incarcarea unui program robot
existent si executia acestuia. Rulare pas cu pas (Step).
Rulare continua

4. Programarea sarcinii de lucru pe robotul Fanuc LR Mate
100iB

5. Introducere in MATLAB. Descrierea mediului MATLAB.
Operarea in linia de comanda. Operatii cu vectori.
Aplicarea acestora in modelarea si simularea robotilor
industriali

6. Introducere in MATLAB. Operatii cu matrice. Functii
predefinite. Aplicarea acestora in modelarea si simularea
robotilor industriali

7. Calculul simbolic in MATLAB. Metoda matricelor de
situare. Exemplu: determinarea modelului geometric al
robotului TRR. Metoda iterativa de modelare cinematica.
Exemplu: determinarea modelului cinematic al robotului
TRR

8. Calculul simbolic in MATLAB. Formalismul Newton-Euler
pentru modelarea dinamica. Exemplu: determinarea
modelului dinamic al robotului TRR

9. Calculul simbolic in MATLAB. Determinarea modelului
geometric al robotului Fanuc. Determinarea modelului
cinematic al robotului Fanuc

10. Calculul simbolic in MATLAB. Determinarea modelului
dinamic al robotului Fanuc

11. Trasarea ciclogramei de functionare pentru programul
robot realizat. Utilizarea uneltelor MATLAB pentru calculul
coeficientilor polinomiali ai functiilor de interpolare.
Impunerea conditiilor initiale, finale si de continuitate Tn
coordonate, viteze si acceleratii pentru faza analizata

12. Determinarea functiilor polinomiale de interpolare a
coordonatelor, vitezelor si acceleratiilor generalizate, care
satisfac conditiile impuse. Trasarea graficelor
corespunzatoare fazei analizate, pentru segmentele 1, 2,
3, in timp normalizat si in timp real

Expunere,
discutii, resurse
educationale
TIC/Blended
Learning, Project-
Based Learning,
prezentare
interactiva,
aplicatii

Videoproiector,
imagini, filme,
internet,
MATLAB, MS
Teams, Robot
FANUC




13. Trasarea graficelor corespunzatoare fazei analizate,
pentru vitezele si acceleratiile generalizate, pozitia 2
efectorului final, vitezele si acceleratiile operationale
14. Trasarea graficelor corespunzatoare fazei analizate,
pentru fortele generalizate motoare

Bibliografie

[Negr 97] Negrean, I, Vuscan, ., Haiduc, N., Robotica. Modelarea cinematica si dinamica, Editura
Didactica si Pedagogica, R.A., 1997, ISBN 973-30-5309-8.

[Negr 99] Negrean, I., Kinematics and Dynamics of Robots. Modelling, Experiment, Accuracy, Editura
Didactica si Pedagogica, R.A., 1999, ISBN 973-30-9313-0.

[Negr 08] Negrean, |. et. al., Mecanica avansata in robotica, Ed. UT Press, Cluj-Napoca, 2008.

[Det 07] Detesan, O.A., Cercetari privind modelarea, simularea si constructia minirobotilor, Teza de
doctorat, Universitatea Tehnica Cluj-Napoca, 2007.

[Fan 01] FANUC Robot Series, LR Mate 100iB, Maintenance Manual, B81595EN/01, 2001.

[Fan 02] FANUC Robot Series, R-J3iB Mate Controller for Europe, Maintenance Manual, B81525EN-1/02,
2002.

[Fan 03] FANUC Robotics, R-J3iB Controller for Europe, Maintenance Manual, Project Documentation, B-
81465EN-1/05, 2003.

[Fan 05] FANUC Robot, Safety Handbook, B8O687EN/04.

[Fan 06] FANUC Robot Series, R-J3iB Mate Controller, LR Handling Tool, Operator’s Manual,
B81524EN/02, 2006.

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentanbilor comunitN\dii epistemice, asociabiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele dobandite vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in domeniul proiectarii
de roboti, a fabricatiei robotizate sau implementarii de solutii robotizate.

10. Evaluare
. - o 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |, . s
din nota finala
10.4 Curs . - - .
Test de cunostinte Verificare scrisd / Quiz 25%
Se va elabora un proiect referitor la . .
aplicarea principiilor si metodelor de Prezentarea proiectului,
10.5 Proiect P e P p § raspunsuri la intrebari pe |75 %
planificare a traiectoriilor, pe robotul mareinea acestuia
FANUC &

10.6 Standard minim de performanta
Finalizarea primelor opt etape ale proiectului

Data completNrii: | SemnNtura




Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant su

perior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

5.10

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Limbaje de Programare Obiectuala

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

laborator / proiect

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 |2.55emestru| |1 |2.6Tipu|deeva|uare C

Catego

ria formativa X

2.7 Regimul disciplinei

Optionalitate

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
S s A s 3 1 . 0 2 ) 0

saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 )8 3..6 0

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 10
teren

(c) Pregatire seminarii /

laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 26

(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Absolvent licenta

5. Condilii (acolo unde este ca

zul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet; Acces la Java si JDeveloper; Acces la un calculator/student;
Proiector MM; Boxa; MS PowerPoint

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la Java si JDeveloper; Acces la un calculator/student




6. Competenlele specifice acumulate

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sa:

e identifice tipului unei aplicatii Java si conditiile in care aceasta poate fi rulata;
9 % e utilizeze JDeveloper pentru crearea si testarea unei aplicatii Java
§ S |e programeze n Java:
3 ‘g e  structurat si orientat pe obiect;
g “é e aplicatii stiintifice ce au interfete grafice;
O a | e aplicatii ce opereaza cu fisiere;
e aplicatii ce opereaza cu baze de date relationale prin SQL;
e aplicatii ce au la baza arhitectura client-server
v o |® Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer si executarea responsabila a unor sarcini profesionale
‘qg':: r_ut; complexe in conditii de autonomie si independenta profesionala.
i E) e  Promovarea rationamentului logic, convergent si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si
g' K autoevaluarii in luarea deciziilor.
& g e Planificarea propriilor prioritati de munca, intocmirea propriului plan de actiune

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

Dezvoltarea aplicatiilor de comunicare om-robot, integrarea si utilizarea

7.1 Obiectivul general al disciplinei | sistemelor inteligente de interfatare a robotilor industriali cu mediul de

lucru

- Planificarea si proiectarea aplicatiilor program in limbaje de
programare obiectuala pentru realizarea aplicatiilor de comunicare si a
interfetelor om-robot; cunoasterea mediilor de programare obiectuals,
a conceptelor, instructiunilor si arhitecturilor specifice client-server,
operarea cu fisiere, baze de date, realizarea interfetelor grafice;
intelegerea si utilizarea conceptelor, paradigmelor si modelelor viziunii
artificiale aplicate in robotica, selectia si utilizarea sistemelor de viziune
artificiala in robotica.

- Utilizarea mediilor de dezvoltare specifice pentru crearea si testarea
aplicatiilor client-server in comunicarea si interfatarea cu robotii

7.2 Obiectivele specifice industriali si a sistemelor robotice in general, utilizarea mediilor de

procesare a imaginilor in robotica

- Aplicarea integrata a unor medii software avansate pentru dezvoltarea
interfetelor inteligente om-robot, inclusiv a interfetelor bazate pe
viziune artificiala

- Evaluarea critica, cantitativa si calitativa pe baza de metode de analiza,
planificare si selectie a solutiilor de interfatare inteligenta a
operatorilor cu robotii sau a robotilor cu mediul de lucru

- Elaborarea de proiecte profesionale si/sau de cercetare pentru
realizarea interfetelor de comunicare om-robot, robot-robot, robot-
mediu de lucru

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Istoric Java. Avantaje. Rularea aplicatiilor Java si JVM. JDK,

pachete si impachetari Java. Concepte de baza. Conventii. 1

Compilare si rulare. Predare online cu

2. Tipuri de date primitive si structurate. Concepte de baza ale 1 ajutorul Skype si

programarii orientate pe obiect. Internet si sau on

3. Introducerea si extragerea datelor. Tablouri si siruri. 1 site cu Teorie; ideproiector
4. Operatori si operanzi. Prioritate. 1 Exemple; intrebari si tabla

5. Tipuri de instructiuni. Secventa si decizia. 1 si raspunsuri; Teste

6. Ciclarea si salturile in afara ciclurilor. 1 de autoevaluare;

7. Clase si obiecte: declarare, creare, incapsulare. 1 exercitii individuale;

8. Metode. Constructori. Supraincdrcare. this. Mostenire. super. 1




9. Polimorfism. Exceptii.

10. Elemente de grafica 2D.

11. Elemente de interfete grafice: Swing (controale si evenimente).

12. Operatii de intrare/iesire cu fisiere.

13. JDBC. SQL. Manipularea bazelor de date realtionale (MS Access)
din Java.

[EEN I [N U\ FEENY [N

14. Clase pentru lucrul in retea. Arhitectura client-server.

Bibliografie:

1. Stefan Tanasa, Cristian Olaru, Stefan Andrei, Java de la 0 la expert, Polirom, 2003, ISBN: 973-681-201-4.
2. Peter Norton, William Stanek, Ghid de programare in Java, Teora, 1997, ISBN: 973-601-719-2.

3. Herber Schild, Java 2 - The Complete Reference, Fourth Edition, Osborne, 2001, ISBN: 0-07-213084-9.
4. Deitel H.M., Deitel P. J., Java - How to programm, Fith Edition, Prentice Hall, 2003, ISBN: 0-13-120236-7.
5. http://www.detect.utcluj.ro/~antaljr/downloads.html

6. http://193.226.7.179/~antaljr/

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Prezentarea mediului JDeveloper. Etapele creadrii unei )
aplicatii.

2. Introducerea si afisarea datelor Tn mod text si grafic. Tipul
String. Conversii de la String la Integer si Double. Crearea, din | 2
mediul JDeveloper, de aplicatii cu swing.

3. Aplicatii cu operatorii de: atribuire, aritmetici, pe biti,
relationali si booleeni. Promovarea si fortarea de tip pentru 2

operatorii aritmetici. .
P Predare online

4. Aplicatii cu if, ?:, si switch. Erori specifice. 2 Skype si Internet

5. Aplicatii cu while, do, for, break si continue. Erori specifice. | 2 si/sau on site

6. Aplicatii cu class, new, public, private, protected. 2 interactivy:

7. Aplicatii cu tablouri si cu siruri. 2 exemplificare —

8. Aplicarea mostenirii si polimorfismului. 2 verificare progres
9.Metode abstracte si exceptii in calculul numeric. 2 studenti — explicatii
10. Primitive grafice 2D. Simularea de procese. 2 suplimentare

11. JPanel, Layout, TextBox, CommandButton, Events; )

Graficul unei functii cu solutiile unei ecuatii.

12. Aplicatii cu prelucrarea datelor stocate fisiere. 2

13. Implementarea unei aplicatii ce opereaza cu o baza de

date MS Access. 2
14. Implementarea unei aplicatii client-server (serverul )
accepta conexiuni multiple).
Bibliografie:
1. Deitel H.M., Deitel P. J., Java - How to programm, Fith Edition, Prentice Hall, 2003, ISBN: 0-13-
120236-7.
2. Stefan Tanasa, Cristian Olaru, Stefan Andrei, Java de la 0 la expert, Polirom, 2003, ISBN: 973-681-
201-4.

3. http://www.detect.utcluj.ro/~antaljr/downloads.html
4. http://193.226.7.179/~antaljr/

9. Coroborarea condinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentanlilor comunit\lii epistemice,
asociaviilor profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Studentii masteranzi pot opta pentru a-si aplica cunostintele dobandite in industrie, in cercetare sau in a-si extinde,
prin scoala doctorala, competentele dobandite la realizarea unui doctorat.

Indiferent de optiunea acestora competentele acumulate vor fi necesare in cazul in care isi vor desfasura activitatea in
cadrul firmelor specializate de roboti sau in cadrul firmelor de software orientate pe domeniul de programare a
robotilor respectiv la realizarea doctoratului.




10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .
din nota finala
Verificarea cunostintelor prin Proba scrisa / prezentare
10.4 Curs rezolvarea de probleme prezentate la |proiect - durata evaluarii 30%
curs sau proiectarea completa a unui |1 ore
aplicatii Java.
Realizarea unei aplicatii intr-un timp  |Proba practica / rulare
impus (1h) avand la dispozitie toate [proiect - durata 2 ore
10.5 Seminar/Laborator |documentatia de curs si laborator sau 20%

/Proiect prezentarea unei aplicatii/proiect
functional realizat de student in Java
cu JDeveloper.

10.6 Standard minim de performanta
O problema de teorie din curs, o problema aplicativa si o problema ce extinde un exemplu din laborator sau
rularea aplicatiei Java pe baza proiectului prezentat.

Data completNrii: | Semnitura

Aplicatii Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 5.20

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Tehnologii de programare Web

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 |2.5 Semestrul |1 |2.6 Tipul de evaluare C
. . . .. .|Categoria formativa X
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
S s A s 3 1 . 0 2 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 )8 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in bibliotecad, pe platforme electronice de specialitate si pe 10
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 26
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Absolvent licenta

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet;Acces la un calculator/student; Proiector MM; Boxa; MS
PowerPoint

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la un calculator/student




6. Competenlele specifice acumulate

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sa realizeze pagini de Web statice si dinamice ce se pot
lega la roboti si baze de date utilizand:

v W
=y r_cu e Limbajul HTML pentru realizarea de pagini Web statice cu hiperlegaturi, cadre si formulare;
(] B B g g g A v o am
+ 09| e Limbajul de programare Visual Basic Script impreund cu evenimentele de controale pentru verificarea
wu g g g g
2 o corectitudinii continutului controalelor;
E Y=
S g_ e  Obiectele Client si Server din ASP pentru realizarea unor pagini cu continut dinamic;
e Tehnologia ADO pentru accesul la datele unei baze in vederea exploatarii unor baze de date prin
Internet.
v o |® Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer si executarea responsabild a unor sarcini profesionale
c ™ complexe in conditii de autonomie si independenta profesionala.
w
[ . N - T . .
i E) e  Promovarea rationamentului logic, convergent si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si
g' K autoevaluarii n luarea deciziilor.
& g e Planificarea propriilor prioritati de munca, intocmirea propriului plan de actiune

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

Dezvoltarea aplicatiilor de comunicare om-robot, integrarea si utilizarea

7.1 Obiectivul general al disciplinei | sistemelor inteligente de interfatare a robotilor industriali cu mediul de

lucru

7.2 Obiectivele specifice

- Planificarea si proiectarea aplicatiilor Web de comunicare si a
interfetelor om-robot; cunoasterea instrumentelor de programare
Web, a conceptelor, instructiunilor si arhitecturilor specifice client-
server, operarea cu fisiere, baze de date, realizarea interfetelor grafice;
intelegerea si utilizarea conceptelor, paradigmelor si modelelor viziunii
artificiale aplicate in robotica, selectia si utilizarea sistemelor de viziune
artificiala in robotica.

- Utilizarea mediilor de dezvoltare specifice pentru crearea si testarea
aplicatiilor client-server in comunicarea si interfatarea cu robotii
industriali si a sistemelor robotice in general, utilizarea mediilor de
procesare a imaginilor in robotica

- Aplicarea integrata a unor medii software avansate pentru dezvoltarea
interfetelor inteligente om-robot, inclusiv a interfetelor bazate pe
viziune artificiala

- Evaluarea critica, cantitativa si calitativa pe baza de metode de analiza,
planificare si selectie a solutiilor de interfatare inteligenta a
operatorilor cu robotii sau a robotilor cu mediul de lucru

- Elaborarea de proiecte profesionale si/sau de cercetare pentru
realizarea interfetelor de comunicare om-robot, robot-robot, robot-
mediu de lucru

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Ce este ASP? De la HTML la ASP. GGI. Avantaje ASP.Alte metode

pentru crearea de pagini Web dinamic. Cind se folosesc ASP si 1

HTML impreuna? Comparatie intre ASP si alte tehnologii de

dezvoltare a aplicatiilor Web. Ce este un Script. Predare online cu

2. Introducere in HTML. Sintaxa HTML - marcaje si atribute. 1 ajutorul Skype si

Structura unui document HTML. Elemenetele: META, LINK, BODY. Internet si sau on

3. Formatarea textului. Containere de text.Stiluri de liste. Alte 1 site cu Teorie; ideproiector
elemente. Includerea imaginilor in documenele HTML. Exemple; Intrebari si tabl3

4. Realizarea hiperlegaturilor. Marcajul de ancorare.Tabele. 1 si raspunsuri; Teste

5. Cadre (Frame). Avantajele cadrelor. Dezavantajele cadrelor. de autoevaluare;

Modalitati de evitare a cadrelor. Formulare (Forms). Definirea unui | 1 exercitii individuale;

formular. Elemente de intrare '

6. Limbajul de programare VBScript. Cuvinte cheie.Variabile. 1

Subrutine si functii.Operatori VBScript. Instructiuni de ramificare.




Instructiuni de ciclare. Siruri. Cdutarea.

7. Clase VBScript. Definirea membrilor data. Implementarea
proprietatilor clasei. Definirea evenimentelor clasei.

8. Obiecte client. Inserarea scriptului in pagina de Web. Folosirea
procedurilor de tratate a evenimentelor in cazul controalelor. 1
lerarhia obiectelor de script. Obiectul Window.

9. Obiectul Document. Obiectul Navigator. Obiectul Form

10. Obiecte server. Obiectele Request, Application si Server;

11. Accesul la fisiere in ASP.

12. Trimiterea si primirea de e-mail

13. ADO. Accesul la date cu ADO.

[ERNY [YRENY [P\ UG IR

14. Mentinerea starii in aplicatiile ASP.

Bibliografie:
1. ANTAL Tiberiu Alexandru, Proiectarea paginilor Web cu HTML, VBScript si ASP, Editura
RISOPRINT, 2003, p.224, ISBN 973-656-361-8.
2. ANTAL Tiberiu Alexandru, Microsoft Access 97 si 2000 in 14 cursuri, Editura Todesco, 2000, p.
299, ISBN 973-99779-6-0.
3. ANTAL Tiberiu Alexandru, Visual BASIC pentru ingineri, Editura RISOPRINT, 2003, p.244, ISBN 973-

656-514-4.
4. http://www.east.utcluj.ro/mb/mep/antal/downloads.html
8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii

1. Etapele desfasurarii unei cereri pe Web. Modul in care
clientul trimite cererea. Prelucrarea cererii de catre server.
Partile componente ale URL. Modul in care serverul raspunde
la o cerere. Modul in care clientul prelucreaza raspunsul. 2
Prelucrarea cererilor ASP.Modul in care serverul separa
Scriptul de continut. Modul in care serverul prelucreaza
scriptul. Navigatorul si codul ASP.

2. Prezentarea aplicatiilor freeware: CoffeeCup Tools. 2

3. Aplicatii cu stiluri de antete, aliniere, paragaref, text
preformatat, liste.Marcajul IMG. Plasarea imaginilor in
pagind. Ocuparea cu text a spatiului din jurul imaginii. Imagini
de fond. Realizarea unui pagini Web Curriculum Vitae

Predare online
Skype si Internet
2 si/sau on site
interactiva:

4. Marcajele <A HREF> <A NAME>, <TABLE>, <TR>,
<TD>,<THEAD> si <TFOOT>, <FRAMESET>, <FRAME>.
Aplicatie- realizarea unui CV bilingv cu trei cadre si GIF-uri
animate.

exemplificare —
verificare progres
studenti — explicatii
suplimentare

5. Formulare - Butonul Submit, butonul Reset, introducerea
textelor in formulare, selectarea a mai multor optiuni dintre
mai multe variante prin butoane de validare, selectarea unei | 2
singure optiuni dintre mai nulte variante prin butoane de
optiune, selectarea din liste, controale ascunse.

6. Limbajul VBScript - declararea variabilelor, scrierea
procedurilor Sub si Function. Instructiunile: If ... Then,
Select ... Case, For ... Next, While ... Wend, Do ... While. 2
Aplicatii cu operatorii aritmetici, de comparatie, de
concatenare, logici.

7. Operatii cu siruri. Functii obisnuite pentru manipularea
sirurilor mostenite din Visual Basic. Expresia de cautare

8. Aplicatie clasa VBScript cu definirea lui Property Get,
Property Let, crearea metodelor clasei, evenimentul Initialize, | 2
evenimentul Terminate




9. Aplicatii cu proprietatile obiectului Window, metodele
obiectului Window, evenimentele obiectului Windows, )
proprietatile obiectului Document, metodele obiectului
Document.

10. Aplicatii cu proprietatile obiectului Form, transferul

(submit) formularelor, manipularea controalelor unui 2
formular.

11. Aplicatii cu obiectele Request, Applicatior si Server. 2
12. Aplicatii cu modelul de obiect script FSO. 2
13. Aplicatii cu modelul de obiect script CDO pentru NTS. 2
14.Cookies, QueryString, Session. Aplicatie cu logare si )
inscriere intr-o baza de date Access

Bibliografie:
1. ANTAL Tiberiu Alexandru, Proiectarea paginilor Web cu HTML, VBScript si ASP, Editura
RISOPRINT, 2003, p.224, ISBN 973-656-361-8.
2. ANTAL Tiberiu Alexandru, Microsoft Access 97 si 2000 in 14 cursuri, Editura Todesco, 2000, p.
299, ISBN 973-99779-6-0.
3. ANTAL Tiberiu Alexandru, Visual BASIC pentru ingineri, Editura RISOPRINT, 2003, p.244, ISBN 973-
656-514-4.
4. http://www.east.utcluj.ro/mb/mep/antal/downloads.html

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptirile reprezentanlilor comunit\lii epistemice,
asociaviilor profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Studentii masteranzi pot opta pentru a-si aplica cunostintele dobandite n industrie, in cercetare sau in a-si extinde,
prin scoala doctorala, competentele dobandite la realizarea unui doctorat.

Indiferent de optiunea acestora competentele acumulate vor fi necesare in cazul in care isi vor desfasura activitatea in
cadrul firmelor specializate de roboti sau in cadrul firmelor de software orientate pe domeniul de programare a
robotilor respectiv la realizarea doctoratului.

10. Evaluare
. - o 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .
din nota finala
10.4 Curs Verificarea cunostintelor prin Proba scrisa -durata
’ rezolvarea de probleme prezentate la |evaluarii 1 ore 30%
curs.

Realizarea unei aplicatii intr-un timp  |Proba practica - durata 3

10.5 Seminar;/Laborator impus (1h) avand la dispozitie toate |ore

/Proiect documentatia de curs si laborator. 70%
Prezentarea unei aplicatii realizate
acasa.

10.6 Standard minim de performanta
O problema de teorie din curs, o problema aplicativa si o problema ce extinde un exemplu din laborator.

Aplicatii Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru




Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 7.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Programarea controlerelor logic programabile

2.2 Titularul de curs

Profesor dr. ing. Ratiu Claudiu — Claudiu.RATIU@ muri.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Profesor dr. ing. Ratiu Claudiu — Claudiu.RATIU@muri.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu I |2.5 Semestrul |2 |2.6 Tipul de evaluare E
. . . .. .|Categoria formativa DA
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33
C w oA s 4 2 2 ) 0
saptamana care: | Curs Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 )8 3.6 )8 3.'6 0
semestru care: | Curs Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 14
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 8
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Electrotehnica si masini electrice. Electronica si automatizari, Bazele sistemelor
automate, Mecanica.

4.2 de competente Limbaje de programare, Limba Engleza

5. Condilii (acolo unde este cazul)

|5.1. de desfasurare a cursului

Amfiteatru sau sala de curs cu video proiector.




5.2. de desfasurare a seminarului /
laboratorului / proiectului

Sala de laborator dotata cu calculatoare, automate
programabile si standuri specifice. Prezenta la laborator
obligatorie.

6. Competenlele specifice acumulate

Competente profesionale

-Se urmareste insusirea de catre studenti a cunostintelor si a deprinderilor privind functionarea
si rolul controlerelor in aplicatiile industrial moderne;

-Sa elaboreze scheme si grafuri logice pe baza ciclogramelor de functionare ale robotilor sau
masinilor unelte;

-Sa elaboreze programe cu nivel de complexitate mediu in mediile de programare Alpha (SMC)
si Step7-Simatic (Siemens)

-Sa coreleze informatiile de la aceasta disciplina cu cele insusite la alte discipline: electronica,
reglaj automat, senzorica, actionari electrice si/sau hidro-pneumatice;

Competente
transversale

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili:

-Sa elaboreze corect ciclogramele de functionare ale robotilor pe baza caracteristicilor cinematice
si dinamice ale miscarilor ce urmeaza a fi comandate/controlate;

-Sa aleaga corect/optim tipul de controller pornind de la identificarea numarului si a tipului de
intrari-iesiri necesare;

-Sa poata elabora, modifica, transfera programe la si de la controller;

-Sa configureze aplicatii utilizand senzori, butoane, motoare (electrice/pneumatice), interfete de
programare;

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

7.1 Obiectivul general al intelegerea conceptelor specifice proiectirii si automatizirii digitale a
disciplinei sistemelor de actionare in general si a roboticii in particular.

e Interpreta corecta a diagramelor electrice si tehnologice a
sistemelor de actionare.

7.2 Obiectivele specifice e (Capacitatea de a elabora, calcule, diagrame de functionare si de

elaborare programe.
e (Capacitatea de a interfata cu unitati de control si abilitatea de a
dezvolta programe de control.

8. Conlinuturi

8.1 Curs Metode de predare | Observatii

1.

Mediile de programare VLS (vizual logic software),
Prezentare, facilitati;

2. Analiza si configurarea unui sistem de programare;

3. Mediile de programare Alpha (SMC) si Step7 (Siemens),
prezentare, facilitati, limite;

4. Simboluri si instructiuni logice, instructiuni de incarcare si | Online: Expunere,
transfer; Prezentare,

5. Functiile bloc: functiile bloc standard, functiile bloc logice; | Slideshow,

6. Conectarea blocurilor functionale, setarea parametrilor; Hands-On,

7. Sisteme de numarare, Instructiuni de incarcare si transfer; | Demonstratii,

8. Temporizatoare, Blocuri de date, Ceas intern; Discutii

9 - Operatori matematici, Functii de legatura, Functii bloc,

Instructiuni de salt (jump);

10. Extensii intrari-iesiri, extensii de interfata si comunicare

Intrari iesiri analogice, Intrari iesiri digitale, Date de
referinta, Blocuri de comparare;




11. Intrari iesiri analogice, Intrari iesiri digitale, Date de

referinta, Blocuri de comparare;

12. Programarea actuatorilor electrici in bucla de reglaj,

Instructiuni PID;

13. Exemple comentate de aplicatii

14. Consideratii si sinteze finale

Bibliografie

1. SMC - Software manual T PneuAlpha ECC-PNAL-SOFT-B, Tokyo, Japan, 2004;
2. Siemens, Programing manual for STEP7, Index-22 ASE00706944-2001;

3. Petruzella F., Programmable Logic Controllers, McGraw Hill edition, NY, 2005, ISBN 978-0-

07-122135-1

4. Popescu D., Automate programabile, Matrix Rom, Bucuresti, 2005, ISBN: 973-685-942-8
5. Ratiu, C., Controllere logic programabile pentru aplicatii industriale T suport de curs;

6. Ratiu, C., Controllere logic programabile T support pentru lucrari de laborator.

8.2 Seminar / laborator / proiect

Metode de predare

Observatii

1. Prezentarea laboratorului, prezentare echipamente hard si
soft pentru lucrarile de laborator, Protectia muncii.
2. Atribuirea temelor individuale, analiza, explicarea modului de
derulare si comentarea acestora
3. Elaborarea de catre masteranzi a schemei logice pentru | Onsite:
aplicatie, determinarea numarului si a tipului de intrari-iesiri (2 | Sisteme actionare si
sedinte); control:
4. Elaborarea de catre masteranzi a programului pentru tema | 1. standuri cu unitati
data, utilizand softurile Alpha sau Step7- prezentarea stadiului | logice
intermediar (4 sedinte); (microcontrolere)
5. Elaborarea de catre masteranzi a programului pentru tema
data, utilizand softurile Alpha sau Step7- prezentarea
programului finalizat (3 sedinte);
6. Transferul de catre masteranzi in controller, a programului
elaborate si simularea acestuia;
7. Prezentarea si sustinerea lucrarilor elaborate.
Bibliografie:

1. SMC - Software manual T PneuAlpha ECC-PNAL-SOFT-B, Tokyo, Japan, 2004;
2. Siemens, Programing manual for STEP7, Index-22 ASE00706944-2001;

3. Petruzella F., Programmable Logic Controllers, McGraw Hill edition, NY, 2005, ISBN 978-0-

07-122135-1

4. Popescu D., Automate programabile, Matrix Rom, Bucuresti, 2005, ISBN: 973-685-942-8
5. Ratiu, C., Controllere logic programabile pentru aplicatii industriale T suport de curs;
6

Ratiu, C., Controllere logic programabile T support pentru lucrari de laborator.

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu aSteptNrile reprezentandilor comunitN\dii epistemice, asocialiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Identificarea cerintelor mediului economic si industrial in ceea ce priveste sistemele de actionarea
electrica a utilajelor si a proceselor. Armonizarea subiectelor disciplinei sisteme de actionare in functie
de cerintele identificate ale mediului industrial.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala




10.4 Curs intelegerea notiunilor definite si Evaluare scrisa la sfarsitul 50%
experimentate in cadrul cursurilor.  |semestrului. ?
Prezentarea rezultatelor
10.5 Seminar/Laborator . .
/ Realizarea temelor de laborator din cadrul temelor de 50%
laborator

10.6 Standard minim de performanta

Procedura de evaluare pentru componenta teoretica are loc online in cadrul platformei Teams conform
urmatoarei distribuitii nota-competente:
e 5-6: dovada intelegerii principiilor care stau la baza functionarii microcontrolerelor;
e 7-8in plus, stapanirea metodelor de elaborare a ciclogramelor unui proces si modul de elaborare a
programelor:
e 9-10in plus, modul de sustinere si argumentare pe exemple date;

Procedura de evaluare pentru componenta practica are loc online in cadrul platformei Teams conform
urmatoarei distribuitii nota-competente:
e 5—6: Prezenta la lucrari si predarea referatelor cu continutul adecvat;
e 7 -—8: Calitatea intocmirii referatelor scheme, calcule, diagrame si elaborare program;
9 —10: in plus, modul de sustinere si argumentare (orala) a referatelor.

Data completNrii: SemnNtura

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament IPR
Prof. dr. ing. Calin Neamtu

Data aprobarii in Consiliul Facultatii Constructii de Masini Decan
Prof. dr. ing. Corina Julieta Birleanu




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 32300910

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Monitorizarea si Controlul Proceselor de Fabricatie Robotizate

2.2 Titularul de curs

Conf. dr. ing. Dan Hurgoiu dan.hurgoiu@muri.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Sef lucrari. dr. ing. Vasile Tompa vasile.tompa@muri.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 |2.5 Semestrul |2 |2.6 Tipul de evaluare EX
. . . .. .|Categoria formativa X
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
< xo A s 2 1 ) 0 1 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe )8 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 14 3._6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 12
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 72
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Absolvent licenta

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet; Acces la un calculator/student; Proiector MM; MS
PowerPoint, Microsoft Teams

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la un calculator/student, Microsoft Teams




6. Competenlele specifice acumulate

Competente profesionale

Cunoasterea arhitecturii si functionarii diverselor sisteme de monitorizare si control a
proceselor de productie robotizate; selectia si configurarea sistemelor de monitorizare si
control a proceselor industriale automatizate

Alegerea sistemelor adecvate de sisteme de monitorizare si control pentru diverse procese
industriale; construirea aplicatiilor de monitorizare si control utilizand medii software vizuale
si solutii hardware specifice

Utilizarea mediilor vizuale de monitorizare si control a proceselor industriale automatizate
Stabilirea variantelor optime de sisteme de monitorizare si control a proceselor industriale
automatizate si a componentelor acestora, precum si recomandarea de solutii in aplicatii
diverse

Elaborarea de proiecte profesionale si/sau de cercetare pentru proiectarea sistemelor de
monitorizare si control a proceselor industriale automatizate si robotizate

Competente transversale

Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer si executarea responsabila a unor sarcini
profesionale complexe in conditii de autonomie si independenta profesionald. Promovarea
rationamentului logic, convergent si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si
autoevaluarii Tn luarea deciziilor. Planificarea propriilor prioritati de munca, intocmirea
propriului plan de actiune.

Executarea responsabila a sarcinilor profesionale complexe.

Realizarea activitatilor cu exercitarea rolurilor specifice muncii in echipa pe diferite paliere
ierarhice si cu asumarea de roluri de conducere. Promovarea spiritului de initiativa,
dialogului, cooperarii, atitudinii pozitive si respectului fata de ceilalti, diversitatii si
multiculturalitatii si iTmbunatatirea continua a propriei activitati. Dezvoltarea portofoliului de
legaturi si retele de colaborare. Acordarea suportului pentru colaboratori. Selectarea
membrilor echipei. Planificarea activitatilor echipei. Sustinerea performantei membrilor
echipei.

Comunicare, lucrul in echipa si asumarea rolului de lider.

Autoevaluarea obiectiva si diagnoza nevoii de formare profesionala continua in scopul
insertiei pe piata muncii si al adaptarii la dinamica cerintelor acesteia si pentru dezvoltarea
personala si profesionala. Autocontrolul invatarii si utilizarea eficienta a abilitatilor lingvistice
si a cunostintelor de tehnologia informatiei si a comunicarii. Planificarea autodezvoltarii
profesionale.

Manager al propriei formari continue.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea de competen$e ‘'n domeniul sistemelor de monitorizare
Ki control a proceselor de fabricalie robotizate

7.2 Obiectivele specifice

- Studierea sistemelor de achizitii de date si comanda de procese
- Studierea sistemelor de control cu automate programabile

- Studierea sistemelor de control cu echipamente numerice

- Studierea Sistemelor de Control Distribuite (SCADA)

- Studierea reSelelor de control industrial

- Studierea echipamentelor de cOmp inteligente

8. Conlinuturi

8.1 Curs

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Retele de control industrial

Notiuni de baza privind controlul proceselor industriale 2
Sisteme de control DAQ, PLC, CNC 2 )
Sisteme de control distribuite de tip SCADA 2 P.redare online cu
Sisteme de control numeric distribuite DNC 2 :Jutorul MS Teams
Sisteme de control distribuite cu PLC si remote 1/O 2 xpu.nere'
Multimedia.
2
2

Echipamente de camp inteligente




Bibliografie:

Suport de curs in format electronic

Hurgoiu, D.: Monitorizarea si controlul proceselor de fabricatie, Editura Casa Cartii de Stiinta, 2013, ISBN
978-606-17-0373-9;

McMillan G.K., Considine D.M.: Process/industrial instruments and control handbook, 5th Edition, 1999.

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Instrumentatia virtualda — NI LabVIEW 2
Configurarea sistemelor de achizitii de date si comanda de 5
proces — DAQ Designer
Aplicatii pentru masurarea deplasarilor NI Elvis - 5 o
Mechatronics Apllcatu. pe

. - - - standuri
Aplicatie pentru controlul axelor cinematice NI Elvis - DC .

2 educationale

Motor Control
Programarea si controlul unui robot industrial I — NI DaNI 2
Programarea si controlul unui robot industrial Il — NI DaNI 2
Proiect individual 2

Bibliografie:
Suport lucrari de laborator in format electronic
Manualul limbajului de programare LabVIEW

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentanbilor comunitN\dii epistemice, asocialiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele dobandite vor fi necesare angajatilor care-si desfasoara activitatea in firmelor care
proiecteaza sau folosesc procese de fabricatie automatizate.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19'3 Pond'erev
din nota finala
10.4 Curs “
Y Evaluare teoretica Test grila 25%
Activitate lucrari laborator Notare 25%
10.5 Seminar/Laborator
/Proiect
Aplicatie practica — Proiect in echipa |Evaluare prezentare si 50%
aplicatie

10.6 Standard minim de performanta
N=0,25E+0,25L+0,5P;

Conditia de obtinere a creditelor: N>5; E>4; L>4; P>4
Examen (E), Laborator (L), Proiect (P)

Aplicatii - Sef lucrari dr. ing. Vasile Tompa




Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior  |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant

IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

9.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Proiectare si integrarea sistemelor mecatronice de interfatare

2.2 Titularul de curs

S.l.dr.ing. Mihai STEOPAN

laborator / proiect

2.3 Titularul activitatilor de seminar /| S.l.dr.ing. Mihai STEOPAN

2.4 Anul de studiu 1 |2.5$emestru| |2 |2.6Tipu|deeva|uare Co

Categoria formativa DS

2.7 Regimul disciplinei

Optionalitate DOB

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
“ s A x 2 1 ) 0 0 ) 1

saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe )8 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 0 3._6 14

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 17
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 25
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 26
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 72

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.10 Numarul de credite

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Mecanica, Organe de masini, Electronica, Electrotehnica

4.2 de competente

Modelare 2/3 D, programare

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet; Acces la un calculator/student; Proiector MM; Boxa; MS
PowerPoint

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la pachete software de modelare 3D/2D si
emulatoare de programare; Acces la un calculator/student, motoare,
senzori, microcontrolere, reductoare




6. Competenlele specifice acumulate

Competente
profesionale

St planifice ki st proiecteze un dispozitiv mecatronic de interfatare specific roboilor
industriali.

St cunoasct structura si functionalitatea unui sistem mecatronic.

St dezvolte o schema cinematica si de detaliu pentru un sistem mecatronic de interfatare.
St dimensioneze elementele componente ale lantului cinematic.

St modeleze elementele componente intr-un software de proiectare

St identifice un microcontroller pentru un dispozitiv mecatronic

St programeze un microcontroller pentru aplicatia specifict. dispozitivului mecatronic.

Competente
transversale

St aplice valorile ki etica profesiei de inginer.

St execute responsabil sarcini profesionale complexe ‘n condiSii de autonomie ki
independen$t profesionalt..

St promoveze rafionamentul logic, convergent ki divergent, a aplicabilitLSii practice, a
evalukrii ki autoevalukrii 'n luarea deciziilor.

St planifice propriile prioritt$i de munct.

St autocontroleze ‘nvtiarea ki utilizarea eficientt a abilittSilor lingvistice ki a cunoktin§elor de
tehnologia informasiei ki a comunickrii.

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

Dezvoltarea de competente ki aptitudini pentru a planifica, analiza,

7.1 Obiectivul general al disciplinei | realiza, testa ki integra dispozitive mecatronice de interfatare pentru

roboti industriali

7.2 Obiectivele specifice

- Utilizarea la nivel expert a pachetelor software de modelare,
simulare

- Elaborarea dispozitive mecatronice de interfatare pentru cele
mai larg rt.spOndite aplicatii robotizate din mediul productiv

- Dezvoltarea gOndirii logice i creative, a studiului individual, a
analizei critice ki autocritice

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr.ore | Metode de predare | Observatii
Aspecte generale privind constructia si aplicarea robotilor 1

industriali, a sistemelor mecatronice Pred i
Generalitati privind structura functionala a robotilor industriali 1 're are oniine cu
seriali si a sistemelor mecatronice de interfatare ajutorul MS Teams;
Functii, caracteristici si principii de dezvoltare 1 Teorie; Exemple;
Interfete om-masina si masina-masint. specifice sistemelor 1 Intrebari si
mecatronice raspunsuri; Teste
Structura cinematica si functionala a dispozitivelor 1 de autoevaluare;
Comanda si controlul dispozitivelor 1 exercitii individuale
Integrarea dispozitivelor in procese robotizate 1

Bibliografie: Suport de curs in format electronic

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Realizarea si finisarea unei scheme cinematice pentru un 1

dispozitiv de interfatare

Realizarea schemei structural-functionale pentru un 1 .
dispozitiv Predare on site
Identificarea fortelor si momentelor pe baza schemelor 1 Interactiva ::
structural functionale si dimensionarea lanturilor cinematice exemplificare —
Identificarea elementelor constructive de detaliu 1 verificare progres
Determinarea elementelor critice din dispozitiv si verificarea 1 studenti — explicatii
acestora, realizarea codului pentru microcontroller suplimentare
Modelarea 3D a dispozitivului 1

Finisarea memoriului justificativ de calcul si a plansei 2D 1

Bibliografie: Suport de curs in format electronic, Materiale online pe Internet




9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentandilor comunitN\dii epistemice, asociabiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina are un profund caracter aplicativ. tn cadrul disciplinei studenSii ‘nvast. st dezvolte un sistem
mecatronic de interfatare pentru aplicatii specifice robofilor industriali utilizali "n practict atot 'n Rom®@nia cot

Ki ‘n Europa. Aplicasiile includ teme extrase din mediul economic productiv. Se prezintt studii de caz din
practica productivt..

10. Evaluare
. - N 10.3 Pond
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . on 'erev
din nota finala
10.4 Curs
Complexi .
e exiltattlaa apllcatlelv " . |Prezentare si Verificare
. Completitudinea rezolvarii problemei . ’
10.5 Proiect . S proiect
Calitatea structurii aplicatiei si a
argumentarii ingineresti 100%

10.6 Standard minim de performanta

Structura mecanica modelata si functionala 50%
Structura sistemului electric modelata si functionala 30%
Programul pentru microcontroller functional 20%

Data completNrii: i { SemnNtura

=

Aplicatii S.l.dr.ing. Mihai STEOPAN

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 10.00

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Aplicatii Robotice

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. Stelian Brad stelian.brad @staff.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Prof. dr. ing. Stelian Brad stelian.brad @staff.utcluj.ro
Dr. ing. Cosmin loanes (cadru asociat)

2.4 Anul de studiu 1 |2.5 Semestrul |2 |2.6 Tipul de evaluare EX
. . . .. .|Categoria formativa X
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
< xo A s 3 2 ) 0 1 ) 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3._6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 0
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 40
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f)))

58

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8)

100

3.10 Numarul de credite

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Limbaje de Programare a Robotilor Industriali

4.2 de competente

Programare in RAPID

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Este un curs aplicativ care se deruleaza practic in laborator, scopul fiind
acela de a aprofunda competentele de programare si crearea aplicatiilor
robotice pe diverse tehnologii

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Celule robotizate ABB, Fanuc, Kuka, Motoman, UR / Laborator cu acces
internet, licentt server RobotStudio/RAPID, server, relea 15 calculatoare




6. Competenlele specifice acumulate

diverse aplicalii industriale

Competente
profesionale

St programeze 'n cel pusin patru limbaje de programare specifice roboilor industriali
e St opereze pe robofi industriali modele ABB, Kuka, Motoman, Fanuc, UR

e St cunoasct elementele constructive ki principiile de proiectare a celulelor robotizate pentru

e St aplice valorile ki etica profesiei de inginer.
independen$t. profesionalt..

evalutrii ki autoevalutrii 'n luarea deciziilor.
St planifice propriile prioritt$i de munct.

Competente
transversale

tehnologia informasiei ki a comunickrii.

e St execute responsabil sarcini profesionale complexe ‘n condilii de autonomie Ki

e St promoveze raSionamentul logic, convergent ki divergent, a aplicabilittSii practice, a

e St autocontroleze ‘nvkiarea ki utilizarea eficientk a abilittSilor lingvistice ki a cunoktinSelor de

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea de competen$e ki aptitudini pentru a planifica, analiza,
realiza, testa ki integra aplicalii program pentru robo$i industriali

7.2 Obiectivele specifice

- Utilizarea limbajelor de programare specifice robosilor industriali
Kuka, ABB, Motoman, Fanuc, UR
- Elaborarea de aplicalii program pentru cele mai larg rt.spOndite
procese robotizate din mediul productiv
- Dezvoltarea gOndirii logice i creative, a studiului individual, a
analizei critice ki autocritice

8. Conlinuturi

8.1 Curs

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

Realizarea aplicaliilor de sudare cu arc electric pe celule
robotizate ABB

Realizarea aplicaliilor multi-tasking de sudare cu arc electric
pe celule robotizate ABB

Realizarea aplicaliilor complexe multi-tasking de sudare ‘n
puncte pe celule robotizate ABB

Realizarea aplicaliilor de inspeciie video ki de manipulare
inteligentt pe celule robotizate Fanuc

Realizarea aplicaliilor complexe de conturare pe celule
robotizate ABB T partea |

Realizarea aplicaliilor complexe de conturare pe celule
robotizate ABB T partea a ll-a

Realizarea aplicaliilor complexe de conturare pe celule
robotizate ABB T partea a lll-a

Realizarea aplicaliilor complexe de manipulare ki montaj pe
celule robotizate ABB (decizii ‘n funclie de combinalii ale
semnalelor de intrare) T partea |

Realizarea aplicaliilor complexe de manipulare ki montaj pe
celule robotizate ABB (decizii ‘n funclie de combinalii ale
semnalelor de intrare) T partea a ll-a

Introducere ‘'n programarea robotilor Kuka, Fanuc, Motoman,
UR

Realizarea aplicasiilor de conturare pe celule robotizate UR

Realizarea aplicaliilor de conturare pe celule robotizate Kuka

Realizarea aplicaliilor de montaj complex pe celule
robotizate Motoman

N (NN

Realizarea aplicaliilor de inspeclie pe celule robotizate
Fanuc

Predare online cu
ajutorul MS Teams;
Teorie; Exemple;
Intrebari si
raspunsuri; Teste
de autoevaluare;
exercitii individuale

Bibliografie:




Suport de curs in format electronic

Manualul limbajului de programare RAPID
Manualul limbajului de programare KRL
Manualul limbajului de programare INFORM
Manualul limbajului de programare KAREL
Manualul limbajului de programare UR Script

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Realizarea unei aplicalii de montaj complex pe celula )
robotizatt UR
Realizarea unei aplicalii de sudare cu arc electric pe celula 2
robotizatt. ABB )
Realizarea unei aplicalii de manipulare, conturare Hi operare | .Predare.ovn site
cu sculk de lucru fixt. pe celula robotizatt. ABB interactiva ::
Realizarea unei aplicatii de manipulare pe celula robotizatt ) exemplificare —
ABB verificare progres
Realizarea unei aplicalii de inspeclie pe celula robotizatt 2 studenti — explicatii
Fanup - - l . — suplimentare
Realizarea unei aplicatii de schimbare scult. de lucru Hi

. 2
conturare pe celula robotizatt. Kuka
Realizarea unei aplicalii de montaj complex pe celula )
robotizatt. Motoman

Bibliografie:

Suport lucrari de laborator in format electronic
Manualul limbajului de programare RAPID
Manualul limbajului de programare KRL
Manualul limbajului de programare INFORM
Manualul limbajului de programare KAREL
Manualul limbajului de programare UR Script
Materiale online pe Internet

9. Coroborarea conlinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentanbilor comunit\dii epistemice, asociabiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina are un profund caracter aplicativ. (h cadrul disciplinei studenSii ‘nvast. utilizarea tehnologiilor
robotice cel mai des 'nt@Inite "n practick atot ‘'n Rom®@nia cCt ki 'n Europa. Aplicaliile includ teme extrase din
mediul productiv. Se prezintk studii de caz din practica productivt.
10. Evaluare
. . o 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . . e
din nota finala
Completitudinea Rezolvarea practica pe
10.4 Curs Ingenl_oznateg K elggan$a . parcursul semestruluia 6
(simplitatea) ‘n definirea soluSiilor licatii robotice d 50%
Gradul de cunoaktere al unor aplicatii robotice de
instrucsiuni ki algoritmi cheie complexitate ridicata
10.5 Seminar/Laborator Completltudlne_a ) Media arltmet]pt a n(_)telor
/Proiect Numtrul de aplicasii rezolvate pentru aplicaiile realizate [50%
roiec Corectitudinea solusiilor la laborator
10.6 Standard minim de performanta
Minimum 4 aplicasii program rezolvate integral
Testul rezolvat min. 50%
Data completNrii: l | SemnNtura
Aplicatii Prof. dr. ing. Stelian BRAD




Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 [Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 [Facultatea Constructii de Masini

1.3 [Departamentul Ingineria Proiectarii si Robotica
1.4 [Domeniul de studii Mecatronica si Robotica

1.5 [Ciclul de studii Master— Bistrita

1.6 |Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 |Forma de invatamant

IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 [Codul disciplinei

11.10

2. Date despre disciplin\

2.1 Denumirea disciplinei

Fiabilitatea, mentenaniNa Ui siguranla in exploatare a sistemelor
robotizate industriale

2.2 Responsabil de curs

Conf.Dr.Ing. Bogdan MOCAN
bogdan.mocan@muri.utcluj.ro

2.3 Responsabil de laborator

Conf.Dr.Ing. Bogdan MOCAN
bogdan.mocan@muri.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 |2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare C
2.7 Tip disciplina Aria de continut DS
Regimul disciplinei DO

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe 3 dincare: |2 [3.3Seminar |- (3.3Lab |1 33 -

saptamana 3.2 curs Proiect

3.4 Total ore din planul de 42  |din care: 28 |3.6 Seminar |- |[3.6Lab |14 (3.6 -

invatamant 3.5 curs Proiect

3.7. Distributia fondului de timp (studiu individual): ore
(a) Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 25
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 15
(d) Tutoriat
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0

3.7 Total ore studiu individual(suma (3.7(a)...3.7(f))) 58

3.8 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.9 NumNrul de credite 4

4. Precondiliii (acolo unde este cazul)

4.1 de Curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

de lucru.

Abilitatea de a intelege functionarea unui sistem robotic industrial, de a identifica
categoria din care face parte si tipul acestuia;
Capacitatea de a integra, prin rationament logic, roboti industriali in diverse
procese industriale.
Capacitatea de a selecta efectorii finali cu care robotii pot indeplini diferite sarcini




5. Condiliii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului .

FallN in Fata: sal3, videoproiector si acces internet;
e Oniline: Platforma MS Teams.

5.2. de desfasurare a seminarului / .
laboratorului /4preiectului

Laborator — Robotizarea Fabricatiei — dotat cu sisteme
robotice industriale (de ex. ABB, KUKA, Motoman) si
instrumente de mentenanta specifice

e Participarea la laborator este obligatorie

6. Competenliele specifice acumulate

Competente
profesionale

Planificarea productiei si managementul calitatii in sisteme robotizate, utilizarea sistemelor
informationale in productia; mentenantaa si operarea robotilor industriali si a sistemelor flexibile
de fabricatie

Competente transversale

C6.1. intelegerea conceptului CAPP (Planificarea Proceselor Asistate de Computer), cunoasterea
metodelor CAPP si a variantelor acestora in diverse cazuri, cunoasterea rolului sistemelor
informationale in contextul productiei globalizate, intelegerea arhitecturilor sistemelor
informatice integrate, inclusiv ERP, MES, CMMS, cunoasterea modelelor si procedurilor legate de
la mentenantaa si fiabilitatea robotilor industriali si a fabricarii automatizate a echipamentelor,
intelegerea metodologiilor de gestionare si imbunatatirea proceselor robotizate

C6.2. Planificarea unui proces de fabricatie complet in care sunt utilizati robotii industriali,
dezvoltarea de aplicatii folosind diverse medii informationale pentru planificarea productiei in
sisteme distribuite si pentru integrarea sistemelor de fabricatie automatizate cu sistemele
informationale, planificarea si efectuarea testelor de fiabilitate a robotilor industriali, dezvoltarea
unui plan preventiv pentru mentenanta de linii robotizate, planificare, implementare, operare si
analiza a sistemelor de control al calitatii in procese robotizate / automatizate

C6.3. Utilizarea pachetelor software CAPP, ERP, CMMS, MES, utilizarea statisticilor matematice si
a teoriei probabilitatii in estimarea parametrilor de fiabilitate, utilizarea aplicatiilor software
pentru planificarea si implementarea actiunilor de mentenanta preventiva, utilizarea metodelor
de planificare si control al calitatii si a mediilor software specifice

C6.4. Evaluarea si stabilirea variantelor optime pentru sistemele CAPP, ERP, MES, CMMS, pentru
planurile de mentenanta preventiva, pentru planurile de control si asigurare a calitatii in procesele
de productie automatizate / robotizate

C6.5. Elaborarea proiectelor profesionale si / sau de cercetare pentru realizarea intretinerii
preventive, pentru implementarea unui sistem CAPP si ERP in procesele industriale automatizate
si robotizate, realizarea unui plan de control al calitatii

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

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Dezvoltarea competentelor in domeniul fiabilitatii si intretinerii sistemelor
robotizate, Tn sprijinul formarii profesionale.

7.2 Obiectivele specifice °

Asimilarea cunostintelor teoretice specifice domeniului fiabilitatii,
intretinerii si sigurantei operationale a sistemelor tehnice, cu
aplicabilitate in robotica industriala.

e Obtinerea de abilitati pentru aplicarea metodelor, modelelor si
procedurilor in domeniul fiabilitatii si intretinerii sistemelor tehnice in
cazul robotilor industriali si al sistemelor flexibile de fabricatie.

8. Conliinuturi

8.1 Curs Nr. ore Metode de Observalii
predare

Cursul 1: Fiabilitatea, mentenanta a si siguranta sistemelor 5 Oniline Studentii sunt

tehnice - aspecte generale folosind MS | ncurajatisa

Cursul 2: Tipuri de mentenanta - Tipuri proactive de Teams . puna
. ’ 2 intrebari si sa

mentenants platform participe activ

Cursul 3: Tipuri de mentenanta - Tipuri reactive de mentenanta 2 la dezbateri.




Cursul 4: Tipuri de mentenanta - Alte tipuri de mentenanta

Cursul 5: Compararea diferitelor tipuri de mentenanta - Conditii
de implementare

Cursul 6: Modalitati de implementare a strategiilor de
mentenanta - mentenanta industriald; Mentenanta proceselor
de productie

Cursul 7: Modelarea uzurii echipamentelor utilizand teoria
fiabilitatii; Teste de fiabilitate a sistemelor tehnice

Cursul 8: Instrumente specifice de mentenanta pentru analiza -
de ce si cand esueaza echipamentele - Curba P-F; FMEA; Analiza
cauzelor fundamentale; Lean Six Sigma; Sistem SCADA;
Optimizarea intretinerii planificate

Cursul 9: Standarde privind fiabilitatea tehnica a unui sistem
tehnic: 1SO 55000; ISO 55001; ISO 55002.

Cursul 10: Reglementari privind fiabilitatea tehnica a unui
sistem tehnic: Regulamente de mentenanta OSHA;
Regulamentele de mentenanta IRS

Cursul 11: Software de mentenanta: Cum sa alegeti o aplicatie
software de mentenanta

Cursul 12: Aplicarea practica a masurilor de exploatare in
siguranta a sistemelor robotice - Evaluarea riscurilor;
Determinarea ,timpului de oprire”; Indici ca masurile de
siguranta functioneaza conform asteptarilor sau nu functioneazg;
Recenzii de siguranta

Cursul 13: Standarde privind siguranta in celulele robotizate
industriale: 1ISO 10218-1; ISO 10218-2; ISO 11161

Cursul 14: Fiabilitatea, mentenanta si siguranta sistemelor
robotice industriale in contextul INDUSTRY4.0

FalN in faiN

Expunere,
curs

interactiv

Acces la
internet
pentru toti
studentii

Bibliografie
1. Note de curs, Mocan Bogdan, 2020-2021

Napoca, 2013.

Surse alternative de informare

1. Mobile apps - Google Android: Industrial Automation Tutorial; Industrial

2. Blebea, I., Mocan, B., Steopan A., Fiabilitatea, Mentenabilitatea 0i Siguranya
Sistemelor de Producyie, Editura UT Press, ISBN 978-973-662-842-9, 292 pg., Cluj-

3. Mocan, B., Fulea, M., Brad, E. and Brad, S., State-of-the-Art and Proposals on
Reducing Energy Consumption in the Case of Industrial Robotic Systems,
Proceedings of the 2014 International Conference on Production Research —
Regional Conference Africa, Europe and the Middle East; 3rd International
Conference on Quality and Innovation in Engineering and Management, Cluj-
Napoca, Romania, 1-5 July, ISBN: 978-973-662-978-5, pp. 328-334, 2014.

4. Mocan, B., Fulea, M., Brad, S., Reliability Assessment of Lean Manufacturing
Systems, Proceedings of The 1st International Conference on Quality and Innovation
in Engineering and Management , ISBN 978-973-662-614-2, pp. 127-130, 2011.

Automation; Electrical Drives; Automation & Controls Today; Learn PLC SCADA

2. Youtube: The Robot Revolution: The New Age of Manufacturing; How industrial

robot is made? ; Smart Factory; Internet of Things; IORT Internet of robotic things;

3. Robotic Blogs: Robotics Trends; Robot Facts That Everyone Should Know; Robotics

within reach; Robotic News for the Factory; Smart Collaborative Robots; Powering

the world's robots; Robotics; MIT Technology Review.




8.2 LABORATOR

Nr. ore

Metode de
predare

Observal
ii

Instalarea si calibrarea robotilor ABB IRB 1600 / Fanuc LR
Mate 200iC / Motoman SDA20D

Definirea efectorului final pentru un sistem robot - roboti
ABB IRB 1600 / Fanuc LR Mate 200iC / Motoman SDA20D

Proceduri de schimbare a bateriilor de back-up pentru
sistemele robotizate ABB IRB 1600 / Fanuc LR Mate 200iC /
Motoman SDA20D

Plan de mentenani preventivN pentru robolii industriali
(ex. ABB IRB 1600, Fanuc LR Mate 200iC, Motoman)
Program de mentenanta si durata de viata preconizata a
componentelor; Specificarea intervalelor de mentenanta;
Program de mentenanta; Durata de viata preconizata a
componentelor; Activitati de inspectie; Inspectie, axe
amortizoare 2, 3 si 5; Activitati de Tnlocuire; Ulei Tn cutii de
viteze; Schimb de ulei, axe 5 si 6 ale cutiei de viteze;
inlocuirea bateriei sistemului de méasurare; Activititi de
curatenie; Curatare, robot complet.

Plan de evaluare a riscurilor pentru o celulN roboticN (ex.
ABB IRB 1600, Fanuc LR Mate 200iC, Motoman)
Identificati pericolele potentiale; 2. Gravitatea potentiala
a pericolelor; 3. Frecventa expunerii la pericole; 4. Strategii
de implementat pentru minimizarea pericolelor si evitarea
daunelor

Fiabilitate 1 plan de mentenaniN centrat (RCM) pentru
un echipament industrial

Obiectivul principal este pastrarea functiei sistemului;
Identificati modurile de esec care pot afecta functia
sistemului; Prioritizati modurile de esec; Selectati sarcini
aplicabile si eficiente pentru a controla modurile de esec.

Onrline
folosind MS
Teams platform

FaiiN in faiN
Expunere, curs
interactiv

Studentii
sunt
incurajati
sd pund
intrebari si
sa
participe
activ la
dezbateri.

Acces la
internet
pentru toti
studentii

Bibliografie

Blebea, I., Mocan, B., Steopan A., Fiabilitatea, Mentenabilitatea 0i SiguranyYa Sistemelor
de ProducYie, Editura UT Press, ISBN 978-973-662-842-9, 292 pg., Cluj-Napoca, 2013.
Mocan, B., Fulea, M., Brad, E. and Brad, S., State-of-the-Art and Proposals on Reducing
Energy Consumption in the Case of Industrial Robotic Systems, Proceedings of the 2014
International Conference on Production Research — Regional Conference Africa, Europe

Engineering and Management, Cluj-Napoca, Romania, 1-5 July, ISBN: 978-973-662-978-

1. Note de laborator, Mocan Bogdan, 2020-2021

2.

3.
and the Middle East; 3rd International Conference on Quality and Innovation in
5, pp. 328-334, 2014.

4,

Mocan, B., Fulea, M., Brad, S., Reliability Assessment of Lean Manufacturing Systems,
Proceedings of The 1st International Conference on Quality and Innovation in
Engineering and Management, ISBN 978-973-662-614-2, pp. 127-130, 2011.

Surse alternative de informare

1. Mobile apps - Google Android: Industrial Automation Tutorial; Industrial Automation;
Electrical Drives; Automation & Controls Today; Learn PLC SCADA

2. Youtube: The Robot Revolution: The New Age of Manufacturing; How industrial robot is
made? ; Smart Factory; Internet of Things; IORT Internet of robotic things;

3. Robotic Blogs: Robotics Trends; Robot Facts That Everyone Should Know; Robotics

within reach; Robotic News for the Factory; Smart Collaborative Robots; Powering the
world's robots; Robotics; MIT Technology Review.




9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentanlilor comunitNlii epistemice, asocialiilor
profesionale Ui angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele dezvoltate in acest curs vor fi necesare inginerilor implicati in mentenantaa masinilor-
unelte, a robotilor industriali si a echipamentelor si dispozitivelor de fabricatie in diferite procese de
fabricatie automatizate si sisteme robotizate industriale.

Competentele dobandite vor fi necesare angajatilor care isi desfasoara activitatea in cadrul echipelor de
mentenanta.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finalN
10.4 Curs Raspunsuri la 20 de intrebari din toate |Proba scrisa - durata evaluarii 40%
cursurile (evaluarea teoretica) 30 de minute
10.5 Laborator Dezvoltarea unui: Prezentare publica - a 60%
1. Plan de mentenanta preventiva [fiecarui proiect, max. 20 de
pentru roboti industriali (ex. minute, inclusiv raspunsul la
ABB IRB 1600, Fanuc LR Mate [intrebarile legate de proiect
200iC, Motoman) (maxim 5 minute)

2. Analiza de risc pentru o celuld
robotica (ex. ABB IRB 1600,
Fanuc LR Mate 200iC,
Motoman) si

3. Plan de mentenanta centrat
(RCM) pentru un activ
industrial

10.6 Standard minim de performani

Evaluarea teoreticN (curs): raspuns corect la cel putin 10 intrebari la proba scrisa.

Evaluare de laborator: promovarea activitatii de laborator cu min. nota 5, conform metodei de evaluare
evidentiatd mai sus.

Promovarea examenului de disciplinN: obtineti notei 5 la fiecare test mentionat mai sus - evaluare
teoretica, test de laborator.

Data completNrii: SemnNtura

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament IPR,
Prof.dr.ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii C-tii de Masini Decan,
Prof.dr.ing. Corina BARLEANU




FI A DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 [Institutia de Tnvatamant superior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca
1.2 [Facultatea Constructii de Masini

1.3 [Departamentul Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 [Domeniul de studii Mecatronica si Robotica

1.5 [Ciclul de studii Master— Bistrita

1.6 |Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 [Forma de invatamant IF —invatamant cu frecventa

1.8 [Codul disciplinei 11.20

2. Date despre disciplinl

2.1 Denumirea disciplinei |Sisteme de fabricaliie robotizate

2.2 Responsabil de curs

Conf.Dr.Ing. Bogdan MOCAN
bogdan.mocan@muri.utcluj.ro

2.3 Responsabuil de laborator

Conf.Dr.Ing. Bogdan MOCAN
bogdan.mocan@muri.utcluj.ro

2.4 An de studiu 1 |2.5Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare C
2.7 Tip disciplina Aria de continut DS
Regimul disciplinei DO
3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numar de ore pe 3|din care: 2(3.3 Seminar |- (3.3 Lab 1 3.3 -
saptamana 3.2 curs Proiect
3.4 Total ore din planul de 42|din care: 28(3.6 Seminar |- |(3.6Lab |14 |3.6 -
invatamant 3.5 curs Proiect
3.7. Distributia fondului de timp (studiu individual): ore
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 25
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 15
(d) Tutoriat
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0
3.7 Total ore studiu individual(suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.8 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.9 NumNrul de credite 4
4. Precondiliii (acolo unde este cazul)
4.1 de Curriculum Nu este cazul
4.2 de competente Abilitatea de a intelege functionarea unui sistem robotic industrial, de a identifica
categoria din care face parte si tipul acestuia; Capacitatea de a integra, prin
rationament logic, roboti in procesele industriale. Capacitatea de a selecta
efectorii finali cu care robotii pot indeplini diferite sarcini de lucru.
5. Condiliii (acolo unde este cazul)
5.1. de desfasurare a cursului  Fall in Fata: sal3, videoproiector si acces internet;
e Onrline: Platforma Teams.




5.2. de desfasurare a seminarului / .
laboratorului /-preiectului .

Familiari cu aplicatia software RoboDK
Participarea la laborator este obligatorie

6. Competenliele specifice acumulate

Competente
profesionale

intelegerea structurii generale a robotilor industriali (Rl), a sistemelor perirobotice (SPR) a
sistemelor de transport si transfer (SAT) si a sistemelor conexe (SC) utilizate n aplicatii robotizate,
modelare 3D asistata de calculator si simulare a sistemelor robotizate.

Utilizarea metodelor moderne de evaluare (calcul asistat, modelare, simulare, optimizare a
functionarii) in proiectarea optima a subsistemelor robotice si a interfetelor hardware si a
software-ului de instrumentare virtuald specific pentru achizitia, prelucrarea si interpretarea
datelor experimentale.

Competente
transversale

C6.2. Planificarea unui proces de fabricatie complet in care sunt utilizati robotii industriali,
dezvoltarea de aplicatii folosind diverse medii informationale pentru planificarea productiei in
sisteme distribuite si pentru integrarea sistemelor de fabricatie automatizate cu sistemele
informationale, planificarea si efectuarea testelor de fiabilitate a robotilor industriali, dezvoltarea
unui plan preventiv pentru intretinere de linii robotizate, planificare, implementare, operare si
analiza a sistemelor de control al calitatii in procese robotizate / automatizate

C6.5. Elaborarea proiectelor profesionale si / sau de cercetare pentru realizarea intretinerii
preventive, pentru implementarea unui sistem CAPP si ERP in procesele industriale automatizate
si robotizate, realizarea unui plan de control al calitatii

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

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Dezvoltarea competentelor in domeniul sistemelor robotizate industriale, in
sprijinul formarii profesionale.

7.2 Obiectivele specifice °

Asimilarea cunostintelor teoretice specifice domeniului sistemelor de
robotica industriala si a echipamentelor conexe.

e Obtinerea abilitatilor pentru aplicarea metodelor, modelelor si
procedurilor in domeniul robotilor industriali si al sistemelor flexibile de

fabricatie.

. Conliinuturi

8.1 Curs Nr. ore Metode de Observalii
predare

Cursul 1: Introducere in fabricatia robotizata 2

Cursul 2: Impactul roboticii asupra productiei industriale 2

Cursul 3: Sisteme robotizate de manipulare a materialelor 2

Cursul 4: Efectoare finale utilizate in robotica industriala - tipuri

de efectoare finale, configuratii tehnice, modalitati de a 2

conduce efectorii finali Onrtline S,\tUdenFii §uru1t

Cursul 5: Procese de fabricatie specifice sudarii cu arc electric 5 folosind MS 'ncur:jLa;' >

robotizate Teams intrebari si s3

Cursul 6: Procese de fabricatie specifice sudarii in puncte ) platform participe activ

robotizate la dezbateri.

Cursul 7: Procese de asamblarea a produselor robotizate 2 FauN in faiN Acces la
Expunere, internet

Cursul 8: Procese de paletizare robotizate 2 curs internet

pentru toti

Cursul 9: Procese de deservire a masinilor unelte robotizate 2 Interactlv studentii

Cursul 10: Erori in proiectarea si implementarea sistemelor

robotizate / celulelor robotizate pentru manipulare, asamblare, 2

sudare.

Cursul 11: Aspecte privind robotii colaborativi - tipuri de roboti )

colaborativi, modalitati de programare a acestora, modalitati de




integrare n procesele de productie si modul de implementare a
acestora in procesele industriale
Cursul 12: Criterii pentru evaluarea performantei celulelor / 5
sistemelor de productie robotizate
Cursul 13: Standarde privind siguranta in celulele robotizate )
industriale: 1ISO 10218-1; ISO 10218-2; ISO 11161
Cursul 14: Aspecte privind robotica industriald in contextul )
Industry 4.0
Bibliografie
1. Note de curs, Mocan Bogdan, 2020-2021
2. Mocan, B., Brad, S., Fulea, M, Murar, M., Stan, A., Timoftei, S., Multidisciplinary
Design of Industrial Robotic Automation Solutions - Practical Guide For Students -
Editura UTPress, ISBN 978-606-737-246-5, 240 pg., Cluj-Napoca, 2018.
3. Mocan, B., Timoftei, S., Stan, A., Fulea, M., RobotStudio® - Simulation of industrial
automation processes and offline programming of ABBs robots - Practical guide for
students - Editura UTPress, ISBN 978-606-737-254-0, 140 pg., Cluj-Napoca, 2017.
4. Mocan, B., Brad, S., Fulea, M., Automatizarea si Robotizarea Fabricatiei Structurilor
Sudate, Editura UTPress, ISBN 978-606-737-052-2, 290 pg., Cluj-Napoca,
2015.Mocan, B., Fulea, M., Brad, E. and Brad, S., State-of-the-Art and Proposals on
Reducing Energy Consumption in the Case of Industrial Robotic Systems,
Proceedings of the 2014 International Conference on Production Research —
Regional Conference Africa, Europe and the Middle East; 3rd International
Conference on Quality and Innovation in Engineering and Management, Cluj-
Napoca, Romania, 1-5 July, ISBN: 978-973-662-978-5, pp. 328-334, 2014.
5. Mocan, B., Fulea, M., Brad, S., Reliability Assessment of Lean Manufacturing

Systems, Proceedings of The 1st International Conference on Quality and Innovation
in Engineering and Management , ISBN 978-973-662-614-2, pp. 127-130, 2011.

Surse alternative de informare

1. Mobile apps - Google Android: Industrial Automation Tutorial; Industrial
Automation; Electrical Drives; Automation & Controls Today; Learn PLC SCADA

2. Youtube: The Robot Revolution: The New Age of Manufacturing; How industrial
robot is made? ; Smart Factory; Internet of Things; IORT Internet of robotic things;

3. Robotic Blogs: Robotics Trends; Robot Facts That Everyone Should Know; Robotics

within reach; Robotic News for the Factory; Smart Collaborative Robots; Powering
the world's robots; Robotics; MIT Technology Review.

8.2 LABORATOR Nr. ore Metode de Observaliii
predare
1. Familiarizarea studentilor cu mediul de lucru RoboDK® 2
(meniuri, salvati, importati, exportati fisiere CAD). Creati si
modificati obiecte in mediul de lucru RoboDK®.
2. Aspecte avansate privind crearea si modificarea 2 N
. | L. | di diul de | . Studentii sunt
mecanismelor si instrumentelor din mediu e lucru Onnline incurajati s3
RoboDK®. folosind MS puna
Aspecte avansate privind definirea si construirea unei 2 Teams intrebari si s
celule robotizate utilizind mediul de lucru RoboDK®. platform plar;'c'iet“t,"’
o g a o a dezbaterl.
Aspecte avansate privind integrarea diferitelor elemente
CAD (roboti, mecanisme, instrumente de lucru, dispozitive ) FaiN in falN Acces la
auxiliare) intr-o celula robotizatd utilizind mediul de lucru Expunere, curs internet
RoboDK®. interactiv pentru toti
. o - o studentii
Aspecte avansate privind definirea mecanismelor auxiliare 5
ale celulelor robotizate ih mediul de lucru RoboDK®.
Aspecte avansate privind simularea miscarii robotului 2
(crearea si modificarea punctelor de lucru ale robotului,




crearea si modificarea traiectoriei robotului, definirea si
modificarea sistemelor de referinta) utilizand mediul de
lucru RoboDK®.

7. Aspecte avansate privind programarea robotilor ABB, 2
Fanuc, Kuka, UR etc. folosind mediul RoboDK®.
Bibliografie

1. Note de laborator, Mocan Bogdan, 2020-2021

2. Course Notes, Mocan Bogdan, 2020-2021

3. Mocan, B., Brad, S., Fulea, M, Murar, M., Stan, A., Timoftei, S., Multidisciplinary Design of
Industrial Robotic Automation Solutions - Practical Guide For Students - Editura UTPress,
ISBN 978-606-737-246-5, 240 pg., Cluj-Napoca, 2018.

4. Mocan, B., Timoftei, S., Stan, A., Fulea, M., RobotStudio® - Simulation of industrial
automation processes and offline programming of ABBs robots - Practical guide for
students - Editura UTPress, ISBN 978-606-737-254-0, 140 pg., Cluj-Napoca, 2017.

5. Mocan, B., Brad, S., Fulea, M., Automatizarea si Robotizarea Fabricatiei Structurilor
Sudate, Editura UTPress, ISBN 978-606-737-052-2, 290 pg., Cluj-Napoca, 2015.Mocan,
B., Fulea, M., Brad, E. and Brad, S., State-of-the-Art and Proposals on Reducing Energy
Consumption in the Case of Industrial Robotic Systems, Proceedings of the 2014
International Conference on Production Research — Regional Conference Africa, Europe
and the Middle East; 3rd International Conference on Quality and Innovation in
Engineering and Management, Cluj-Napoca, Romania, 1-5 July, ISBN: 978-973-662-978-
5, pp. 328-334, 2014.

6. Mocan, B., Fulea, M., Brad, S., Reliability Assessment of Lean Manufacturing Systems,

Proceedings of The 1st International Conference on Quality and Innovation in
Engineering and Management, ISBN 978-973-662-614-2, pp. 127-130, 2011.

Surse alternative de informare
7.

Mobile apps - Google Android: Industrial Automation Tutorial; Industrial Automation;
Electrical Drives; Automation & Controls Today; Learn PLC SCADA

Youtube: The Robot Revolution: The New Age of Manufacturing; How industrial robot is
made? ; Smart Factory; Internet of Things; IORT Internet of robotic things;

Robotic Blogs: Robotics Trends; Robot Facts That Everyone Should Know; Robotics
within reach; Robotic News for the Factory; Smart Collaborative Robots; Powering the
world's robots; Robotics; MIT Technology Review.

9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentanlilor comunitNlii epistemice, asocialiilor
profesionale Ui angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele dezvoltate Tn acest curs vor fi cerute de inginerii implicati Tn automatizarea si robotizarea
diferitelor procese industriale (de la etapa de planificare pana la proiectarea unei solutii robotizate,
proiectare, programare si implementare off-line).

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere
din nota finalN
10.4 Curs Raspunsuri la 20 de intrebari din toate |Proba scrisa - durata evaluarii 40%
cursurile (evaluarea teoreticd) 30 de minute
10.5 Laborator Dezvoltarea de aplicatii robotizate Test practic - durata 1 ora 60%

(instalare, sudare, manipulare,
inspectie video) de complexitate medie
pana la mare in software RoboDK®

10.6 Standard minim de performaniN

Evaluarea teoreticN (curs): rdspuns corect la cel putin 10 intrebéri la proba scris3.

Evaluare de laborator: promovarea activitatii de laborator cu min. nota 5, conform metodei de evaluare
evidentiatd mai sus.




Promovarea examenului de disciplinN: obtineti notei 5 la fiecare test mentionat mai sus - evaluare
teoretica, test de laborator.Promotion of the discipline exam: get the 5th grade at each aboveimentioned
test — theory evaluation, lab test.

Data completNrii: SemnNtura

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament IPR,
Prof.dr.ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii C-tii de Masini Decan,
Prof.dr.ing. Corina BARLEANU




1. Date despre program

FljA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Facultatea de Inginerie Industriala, Robotica si Managementul

Productiei

1.3 Departamentul

Ingineria proiectarii si robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Robotica (la Bistrita)

1.7 Forma de invatamant

IF - invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

13.00

2. Date despre disciplinl

2.1 Denumirea disciplinei

Asigurarea si controlul calitatii in procesele robotizate

2.2 Aria de continut

Disciplina de specializare

2.3 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Popescu Sorin - sorin.popescu@muri.utcluj.ro

2.4 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conf.dr.ec. Diana Dragomir - diana.dragomir@muri.utcluj.ro

2.5 Anul de studiu 2 |2.6 Semestrul |1 |2.7 Tipul de evaluare E
Categoria formativa DS
2.8 Regimul disciplinei 'g -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C s A 3 2 . 1 .
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe din 3.5 3.6 3.6 3.6
42 28 . 14 .
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 11
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondiliii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Cunostinte de baza in inginerie

4.2 de competente

Cunostinte generale de operare pe PC

5. Condiliii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Online

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Onsite; Prezenta la activitatile de laborator este obligatorie




6. Competenliele specifice acumulate

flexibile de fabricatie.

Competente
profesionale

Planificarea productiei si managementul calitatii Tn sisteme robotizate, utilizarea sistemelor
informationale in productie, mentenanta si exploatarea robotilor industriali si a sistemelor

Competente
transversale

Disciplina contribuie la dezvoltarea competentelor transversale de rezolvare a problemelor,
lucru Tn echipa si abordare bazata pe riscuri si pe procese in cadrul organizatiilor care utilizeaza
procese robotizate sau automatizate.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Cursul are ca scop sa transmita studentilor competente privind
proiectarea, operarea si iImbunatatirea sistemelor si proceselor de
asigurare si urmadrire a calitatii in organizatii de productie in general
si in particular a celor care dispun de procese de productie
automatizate/robotizate.

7.2 Obiectivele specifice

Dupa parcurgerea disciplinei, studentii vor cunoaste:

- conceptele de baza privitoare la calitate si modele de organizare
pentru calitate in organizatii de productie, in particular in cazul
proceselor automatizate/ robotizate;

- metodologii pentru ingineria si managementul proceselor de
productie robotizata;

- instrumentele si mijloacele tehnice de asigurare, control si
imbunatatire a calitatii;

- notiuni privind controlul statistic al proceselor si abordarea Six
sigma Tn procese de productie.

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sa planifice, sa
implementeze, sa opereze si sa analizeze sisteme de asigurare si
control al calitatii in sisteme de productie automatizate/robotizate.

8. Conliinuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Demersul privind calitatea importantt evolutie Hi tendinte 4 Expunere

Modele pentru managementul calitttii ‘'n procese robotizate | 4 interactivs

Abordarea sistemica orientata spre procese 4 Elemente

Solutionarea problemelor in ‘mbunttt lirea continua 4 multimedia

Tehnici si instrumente ale calitt i 4 online

Controlul statistic al proceselor - SPC 4 Discutii si

Elemente Six Sigma Hi Lean Six Sigma 4 intrebari

Bibliografie

Mega, Cluj-Napoca, 2013

Edition, McGraw-Hill Education, 2016

1. Popescu, S., Dragomir, D., Asigurarea Hi controlul calitLtii ‘n procesele robotizate, Suport de curs, 2021
2. M. Dragomir, S. Popescu, Managementul calittlii ‘n “ntreprinderile industriale. Curs universitar, Editura

3. Joseph A. Defeo, Juran's Quality Handbook: The Complete Guide to Performance Excellence, Seventh

8.2 Seminar / laborator / proiect

Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Identificarea proceselor Hi relaliilor - Process Structure Matrix | 2

Metodologia de rezolvare a problemelor Ford 8D | 2




Metodologia de rezolvare a problemelor Ford 8D II 2 Elemente

Analiza riscurilor ‘n procese de fabricalie - FMEA 2 multimedia

SPC instrumente ale controlului statistic | 2 online

SPC instrumente ale controlului statistic Il 2 Rezolyaire

Proiecte de imbunatatire DMAIC si Value Stream Mapping 2 exerﬁltn,
studii de caz

Bibliografie

1. Popescu, S., Dragomir, D., Asigurarea Hi controlul calitttii ‘n procesele robotizate, Suport de curs, 2020
2. M. Dragomir, S. Popescu, Managementul calitttii ‘n “ntreprinderile industriale. Curs universitar, Editura
Mega, Cluj-Napoca, 2013

3. Joseph A. Defeo, Juran's Quality Handbook: The Complete Guide to Performance Excellence, Seventh
Edition, McGraw-Hill Education, 2016

9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentaniilor comunitNlii epistemice, asocialiiilor
profesionale Ui angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina are un puternic caracter aplicativ, fiind orientata inspre furnizarea de cunostinte, abilitati si
deprinderi privitoare la ingineria calitatii cdutate pe piata muncii pentru toate tipurile de ingineri din
domeniul productiei (cercetare-dezvoltare, proiectare, fabricatie, mentenanta etc.).

Disciplina trateaza atat subiectele fundamentale in domeniul calitatii (concepte, standarde, tehnici si
instrumente), cat si subiecte focalizate pe domeniul productiei automatizate sau robotizate (ingineria
proceselor, lean six sigma, control statistic al proceselor), gasindu-si aplicarea in numeroase industrii:
automotive, electronica, farmaceutica, industrii de proces s.a.

10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 19'3 Pond.ereu
din nota finala
3 - — -
10.4 Curs capacitatea de utilizare a examen oral (C) 66,66%

cunostintelor dobandite in rezolvarea
unor probleme si studii de caz

- participare la rezolvarea lucrarilor  |evaluare continua (L) 33,33%
de laborator si prezentarea solutiilor
/ rezultatelor

10.6 Standard minim de performanta:

Notele minime pentru promovare: E25, L>5;

Cele doua conditii trebuie sa fie satisfacute simultan.

10.5 Seminar/Laborator
/Proiect

SemnNtura

Data completNrii: |

Data avizarii in Consiliul Departamentului Director Departament,
Prof.dr.ing. Calin Neamtu

Data aprobarii in Consiliul Facultatii Decan,
Prof.dr.ing. Birleanu Corina







1. Date despre program

FljA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Facultatea de Inginerie Industriala, Robotica si Managementul

Productiei

1.3 Departamentul

Ingineria proiectarii si robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si robotica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Robotica

1.7 Forma de invatamant

IF - invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

14.00

2. Date despre disciplinl

2.1 Denumirea disciplinei

Planificarea productiei asistata de calculator

2.2 Aria de continut

Disciplina de aprofundare

2.3 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Daniela Popescu - daniela.popescu@muri.utcluj.ro

2.4 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conf.dr-ing.ec. Diana Dragomir - diana.dragomir@muri.utcluj.ro

2.5 Anul de studiu 2 |2.6 Semestrul |1 |2.7 Tipul de evaluare E
Categoria formativa DA
2.8 Regimul disciplinei 'g -
Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C s A 3 2 . 1 .
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe din 3.5 3.6 3.6 3.6
42 28 . 14 .
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 11
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f)))

58

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8)

100

3.10 Numarul de credite

4. Precondiliii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum -

4.2 de competente -

5. Condiliii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului|Online

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Onsite; Prezenta la activitatile de laborator este obligatorie




6. Competenliele specifice acumulate

Dupa parcurgerea disciplinei, studentii vor putea:
e sarealizeze planificarea productiei in functie de caracteristicile produselor si proceselor vizate;
e sa determine principalii parametrii care caracterizeaza performanta sistemelor de productie;
® s3 propuna imbunatatiri ale proceselor si sistemelor de productie.

Competente
profesionale

Abilitati de rezolvare a problemelor tehnice complexe in cadrul sistemelor de productie care utilizeaza
roboti industriali.

Competente
transversale

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

Dobandirea de competente de planificare a productiei in sisteme robotizate

7.1 Obiectivul general al disciplinei .
sau automatizate

Cunoastere conceptelor, metodelor si tehnicilor utilizate pentru planificarea
productiei

Cunoastere modelelor de calcul a parametrilor care caracterizeaza
procesele de productie

Cunoastere sistemelor si pachetelor software care sustin activitatea de
planificare a productiei

7.2 Obiectivele specifice

8. Conliinuturi

8.1 Curs Nr.ore | Metode de predare Observatii
Sistemele de productie in abordarea Industry 4.0 4

Tehnologiile 10T si CPS in sistemele de productie | 4

Tehnologiile IoT si CPS in sistemele de productie || 4 Expunere

Planificarea productiei cu ajutorul pachetelor PLM | 4 interactiva

Planificarea productiei cu ajutorul pachetelor PLM II 4 PISCUJ!‘I 5,'

Sisteme ERP integrate in planificarea productiei | 4 intreban

Sisteme ERP integrate in planificarea productiei Il 4

Bibliografie

1. Westkamper , E., Spath, D., Constantinescu, C., Lentes, J. (Eds.), Digital production, Springer, 2013

2. Calin Neamtu, Daniela Popescu, Florin Popister, Module CAD/CAM in Catia V5, Editura Mega, 2013

3. Joérg Thomas Dickersbach, Gerhard Keller, Production planning and control with SAP ERP, 2nd edition, Galileo
Press, 2013

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare Observatii

Capacitatea si capabilitatea proceselor de productie
Planificarea in functie de volumul productiei

= - Elemente
Aspecte specifice fazei ramp-up multimedia
Cresterea productivitdtii proceselor online
Calculul costurilor de productie Exercitii, probleme,
studii de caz

Impactul fiabilitatii sistemelor de productie

NININININININ

Rezilienta sistemelor de productie

Bibliografie

1. Westkamper , E., Spath , D., Constantinescu, C., Lentes, J. (Eds.), Digital production, Springer, 2013

2. Calin Neamtu, Daniela Popescu, Florin Popister, Module CAD/CAM in Catia V5, Editura Mega, 2013

3. Jorg Thomas Dickersbach, Gerhard Keller, Production planning and control with SAP ERP, 2nd edition, Galileo
Press, 2013




9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentanlilor comunitNlii epistemice, asocialliilor
profesionale Ui angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

in cadrul disciplinei Planificarea productiei asistatd de calculator, masteranzii se familiarizeazd cu
activitatile si provocarile generate de prezenta sistemelor robotice Tn cadrul proceselor de productie
complexe intalnite in companiile moderne. Astfel, vor putea aborda probleme specifice care vizeaza
eficacitatea si eficienta integrarii robotilor cu alte echipamente de productie digitalizate.

10. Evaluare
. - N 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . N
din nota finala
10.4 Curs Verificarea cunostintelor teoretice examen scris (C) 66,66%
10.5 Seminar/Laborator |Evaluarea activitatii la lucrarile evaluare continua (L) 33,34%
/Proiect practice

10.6 Standard minim de performanta:
Notele minime pentru promovare: E25, L>5;
Cele doua conditii trebuie sa fie satisfacute simultan.

Data completNrii:

~ Semnlltura

Data avizarii in Consiliul Departamentului Director Departament,
Prof.dr.ing. Calin Neamtu

Data aprobarii in Consiliul Facultatii Decan,
Prof.dr.ing. Birleanu Corina




1. Date despre program

UNIVERSITATEA TEMNICA

D CLU =N AP A

FISA DISCIPLINEI

1.1 | Institutia de invatamint superior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 | Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 | Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 | Ciclul de studii Master
1.6 | Programul de studii/Calificarea Robotica
1.7 | Forma de invatamint Zi

1.8 | Codul disciplinei 15.00

2. Date despre disciplina

2.1 |Denumirea disciplinei

Control distribuit in sisteme robotizate

2.2 |Titularul de curs

conf.dr.-ing. Mircea Fulea

laborator / proiect

2.3 |Titularul activitatilor de seminar / |conf.dr.-ing. Mircea Fulea

2.4 |Anul de [l |2.5 |Semestrul | 1 | 2.6 |Evaluarea C
studii
2.7 Regimul Categoria formativa DA
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
3-15';::2;:3‘:;”9 > 3 |din care: (?ufs 2 Seri.ianar i Lab?(;.litor 1 Pri.izct i
3.4 Numar de ore pe semestru| 42 |din care: C?’ufs 28 Seri.i?\ar - Lab?()).lfator 14 Pr?c)).igct -
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: -

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4




4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 | De curriculum -

4.2 | De competente -

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 | De desfasurare a cursului Sala de curs cu videoproiector, acces la Internet

5.2 | De desfasurare a aplicatiilor | Sala de seminar cu videoproiector, retea PC-uri (configuratie

min. 2GB RAM si tehnologii de virtualizare), acces la Internet

6. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

Conform grilei ACPART

> Grupa 1: Sa cunoasca:- tehnici de modelare a unui proces tehnic

- pattern-uri arhitecturale software

- notiuni de baza despre mediul ROS (Robot Operating System)

- notiuni de baza despre platformele middleware IoT

> Grupa 2: Sa inteleaga:- concepte aferente arhitecturii sistemelor tehnice
- nivelurile arhitecturale pentru loT

- concepte aferente controlului distribuit

- conceptele de baza ale ROS (Robot Operating System)

> Grupa 3: Sa fie capabili sa faca:- sa instaleze si sa configureze un framework
pentru control distribuit in sisteme robotizate

- sa controleze actuatori si senzori folosind un framework pentru control distribuit
- sa construiasca o aplicatie IoT minimala

Competente
transversale

Autocontrolul invatarii si utilizarea eficienta a cunostintelor de tehnologia
informatiei si a comunicarii.

7 Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specific acumulate)

7.1 | Obiectivul general | Dezvoltarea de competente pentru a proiecta sisteme de control

al disciplinei

distribuit in aplicatii robotizate

7.2 | Obiectivele

specifice

Intelegerea conceptelor aferente arhitecturii sistemelor tehnice

Familiarizarea cu un framework de control distribuit pentru aplicatii
robotizate (Robot Operating System)

Familiarizarea cu platforme middleware pentru Internet of Things

8 Continuturi

8.1. Curs (programa analitica) Metode de Observatii
predare
1 | Aspecte introductive
2 | Arhitecturi de sisteme tehnice (1)
3 | Arhitecturi de sisteme tehnice (Il)
4 | Framework-uri de control distribuit (1) Expunere,
5 | Framework-uri de control distribuit (11) discuti
- —— Platforma
6 | Framework-uri de control distribuit (1) X
. — suport: MS
7 | Framework-uri de control distribuit (1V) Teams
8 | Arhitectura sistemelor lloT
9 | Middleware loT (1)
10 | Middleware loT (I1)




11 | ROS: interfatare web (1)
12 | ROS: interfatare web (II)
13 | Reconfigurabilitate (1)
14 | Reconfigurabilitate (II)
8.2. Aplicatii (seminar/lucrari/proiect) Metode de Observatii
predare
1 | Infrastructura pentru loT si control distribuit (Distributii Linux,
virtualizare servere)
2 | Arhitecturi de control distribuit
3 ROS (Robot Operating System) (1) Expunere si
4 | ROS (Robot Operating System) (Il) aplicatii
5 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS | Platforma
1) suport: MS
- - — - . Teams
6 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS
(2)
7 | Prototiparea controlului unei linii de asamblare robotizata in ROS
(3)
Bibliografie

1. Hochmann, L. - Beyond Software Architecture: Creating and Sustaining Winning Solutions

1st Edition, Addison-Wesley, ISBN 978-020177594

2. Robot Operating System, online at ros.org
3. Kaa, online at kaaproject.org

9 Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatiilor profesionale si angajatori din domeniul aferent programului

10 Evaluare
Tip activitate[10.1 |Criterii de evaluare 10.2 |Metode de 10.3 |Ponderea din
evaluare nota finala
Curs Raspunsuri pentru 9 intrebari Proba scrisa — 25%
din teorie durata 1 ora
Aplicatii Elaborarea unui raport tehnic Sustinere raport 75%
centralizator al fiecarei etape tehnic prin
parcurse la laborator prezentare
slideshow
10.4 Standard minim de performanta
5 raspunsuri corecte si rezolvarea aplicatiei
Data completarii: |Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs conf.dr.ing. Mircea Fulea
Aplicatii conf.dr.ing. Mircea Fulea




Data avizarii in Consiliul Departamentului ........ Director Departament .......
Prof.dr.ing. Calin Neamtu

Data aprobarii in Consiliul Facultatii ............... Decan
Prof.dr.ing. Corina Barleanu




1. Date despre program

FljA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatdmant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Inginerie Industriala, Robotica si
Managementul Productie

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de Tnvatamant IF —Tnvatamant cu frecventa
1.8 Codul disciplinei 17.10

2. Date despre disciplinN

2.1 Denumirea disciplinei

Sisteme de viziune in robotica

2.2 Titularii de curs

Conf. dr.ing. Tiberiu Marita - Tiberiu.Marita@cs.utcluj.ro

2.3 Titularul/Titularii activitatilor de
seminar/laborator/proiect

Conf. dr.ing. Tiberiu Marita - Tiberiu.Marita@cs.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu Il |2.5Semestrul | | 2.6.'I.'ipul de evaluare ( £ - examen, C - colocviu, V - C
verificare)
. o Categoria formativa DA
2.7 Regimul disciplinei - -
Optionalitate DO
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe saptdmana 2 |dincare:| Curs 1 |Seminar| O Laborator 1 |[Proiect 0
3.2 Numar de ore pe semestru 28 |dincare:| Curs | 14 | Seminar| O Laborator | 14 |Proiect 0
3.3 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe teren 26
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 14
(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0
3.4 Total ore studiu individual (suma (3.3(a)...3.3(f))) 72
3.5 Total ore pe semestru (3.2+3.4) 100
3.6 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Programare Matlab, Algebra liniara si geometrie analitica, , Fizica (optica)

5. Condidii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Tabla / tableta grafica, proiector, calculator, platforme de e-learning

5.2. de desfasurare a laboratorului
/ proiectului

Calculatoare, software specific (Matlab sau Octave), platforme de e-learning

6. Competenlele specifice acumulate
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Intelegerea si utilizarea conceptelor, paradigmelor si modelelor viziunii artificale aplicate in robotica,
selectia si utilizarea sistemelor de viziune artificiala in robotica.

Utilizarea mediilor de dezvoltare specifice pentru crearea si testarea aplicatiilor client-server in
comunicarea si interfatarea cu robotii industriali si a sistemelor robotice in general, utilizarea mediilor
de procesare a imaginilor in robotica.

Aplicarea integrata a unor medii software avansate pentru dezvoltarea interfetelor inteligente om-
robot, inclusiv a interfetelor bazate pe viziune artificiala.

Evaluarea critica, cantitativa si calitativa pe baza de metode de analiza, planificare si selectie a solutiilor

Competente profesionale

de interfatare inteligenta a operatorilor cu robotii sau a robotilor cu mediul de lucru.
e Elaborarea de proiecte profesionale si/sau de cercetare pentru realizarea interfetelor de comunicare
om-robot, robot-robot, robot-mediu de lucru

profesionala.

Competente
transversale

e Saaplice valorile si etica profesiei de inginer.
e Sa execute responsabil sarcini profesionale complexe in conditii de autonomie si independenta

e Sa promoveze rationamentul logic, convergent si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si
autoevaluarii In luarea deciziilor.

e Sa planifice propriile prioritati de munca.

e S3 autocontroleze invatarea si utilizarea eficienta a abilitatilor lingvistice si a cunostintelor de
tehnologia informatiei si a comunicarii.

7. Obiectivele disciplinei

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Intelegerea conceptelor fundamentale legate de imagini, viziune artificiala si
procesarea imaginilor. Insusirea si utilizarea metodelor fundamentale
procesare a imaginilor si de viziune artificiala la proiectarea de aplicatii
specifice pentru robotica.

7.2 Obiectivele specifice

Cunoasterea, evaluarea si utilizarea de concepte, algoritmi si metode
specifice viziunii artificiale: formatele de reprezentare ale imaginilor digitale,
modelul camerei, analiza statistica, filtrare, imbunatatirea calitatii /
restaurare, segmentare, fotogrametrie, stereoviziune.

Dezvolterea capacitatii de a gasi solutii optime de implementare din punct
de vedere al timpului si resurselor

Dezvoltarea capacitatilor de evaluare calitativa si cantitativa a rezultatelor,
a algoritmilor si a sistemelor de vizune pentru robotica

Cunoastera si utilizarea uneltelor de programare / procesare specifice
(Matlab / Octave)

8. Conlinuturi

8.1 Curs

Notiuni introductive

Modelul de reprezentare a imaginilor digitale. Procesul de

formare si achizitie a imaginilor digitale.

Modelul camerei. Calibrarea camerelor.

Notiuni elementare de stereoviziune.

Proprietati statistice ale imaginilor grayscale si aplicatii.

Filtrarea imaginilor / filtre spatiale

Modelarea si eliminarea zgomotelor

Detectia muchiilor / segmentare bazata pe discontinuitati

Detectia punctelor de interes (colturilor)

Determinarea componentelor conexe / etichetarea obiectelor din
imagini binare

Detectia si urmarirea conturului obiectelor binare

Calculul proprietatilor geometrice ale obiectelor binare

Operatii morfologice si aplicatii

Exemple de rezolvarea unor probleme complexe de viziune cu
aplicatii in robotica

Nr.ore | Metode de predare Observatii

1

1

1

1

1 Oral si cu mijloace

1 multimedia sau e-

1 learning, stil de

1 predare |r1t'erac.t|v, N/A

1 consultati, implicarea
studentilor in

1 rezolvarea de
probleme.

1

1

1

Bibliografie:
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. R.C.Gonzales, R.E.Woods, Digital Image Processing — 21nd Edition, Prentice Hall, 2002.

. E. Trucco, A. Verri, Introductory Techniques for 31D Computer Vision, Prentice Hall, 1998.

. W.K. Pratt, Digital Image Processing: PIKS Inside, 31rd Edition, Wiley & Sons 2001.

. G. X.Ritter, J.N. Wilson, Handbook of computer vision algorithms in image algebra - 2nd ed, CRC Press, 2001.

. Frank Y. Shih, Image Processing And Pattern Recognition 1 Fundamentals and Techniques, Wiley & Sons,
Hoboken, New Jersey, 2010.

6. S. Nedevschi, R. Danescu, F. Oniga, T. Marita, Tehnici de viziune artificialN aplicate in conducerea automatN a

autovehiculelor, Editura U.T. Press, Cluj-Napoca, 2012.

Materiale didactce virtuale:

1. T. Marita, R. Danescu, ,Sisteme de Vviziue in robotica”, Note de curs si laborator:

http://users.utcluj.ro/~tmarita/SVR/

2. T. Marita, “Prelucrarea imaginilor - Note de curs”, http://users.utclu].ro/“tmaritq_m?;L/IPCurs.htm

Uu b WN -

8.2 Aplicatii (seminar/laborator/proiect)” Nr.ore | Metode de predare | Obs.
Introducere in mediul Matlab sau Octave si uneltele de procesarea Prezentare pe tabla
imaginilor aferente: afisarea si vizualizarea imaginilor, conversii ale 2 si cu mijloace
formatului de reprezentare multimedia sau
Implementarea de prelucrari simple pe imagini de intensitate: modificare ) elearning
luminozitate/contrast, imbunatatiria calitatii. Experimente si
Implementarea de operatii simple pe imagini binare: operatii morfologice, ’ implementare
etichetare, calcul proprietati geometrice, folosind unelte
Recunoasterea de forme: segmentarea obiectelor. 2 specifice
Recunoasterea de forme: extragerea de trasaturi simple pt. obiectele (Matlab/Octave, N/A
segmentate. 2 Image Processing
Recunoasterea de forme: clasificarea obiectelor pe baza trasaturilor simple 2 Toolbox)
Recunoasterea de forme: afisarea/vizualizarea rezultatelor. 2 Eva'luarea etapelor

de implementare

Bibliogradfie:

1. R.C.Gonzales, R.E.Woods, S.L. Eddins, Digital Image Processing Using MATLAB, Gatesmark Publishing, 2nd
Edition, 2009.

2. A. McAndrew, An Introduction to Digital Image Processing with MATLAB, Notes for SCM2511 Image
Processing, 2004, School of Computer Science and Mathematics, Victoria University of Technology.

3. C.Solomon, T. Beckon, Fundamentals of digital image processing - a practical approach with examples in
Matlab, Wiley & Sons, 2011.

Materiale didactce virtuale

1. T. Marita, R. Danescu, ,Sisteme de viziue in robotica”, Lucrari de laborator: http://users.utcluj.ro/~tmarita/SVR/

*Se vor preciza, dupN caz: tematica seminariilor, lucrNrile de laborator, tematica Ui etapele proiectului.

9. Coroborarea condinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentantilor comunit\dii epistemice, asociaviilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Disciplina face parte din domeniul Mecatronica si Robotica, continutul ei imbinand aspectele fundamentale cu
aspecte practice folosite in domeniul prelucrarii informatiei vizuale. Activitatile realizate in cadrul disciplinei
familiarizeaza studentii cu aspectele teoretice si aplicative de baza ce permit abordarea unor problem simple ale
viziunii artificiale cu aplicabilitate in robotica. Continutul disciplinei este coroborat cu curiculele specifice ale altor
universitati din tara si strainatate, beneficiind de experienta in domeniu (recunoscuta de comunitatea
internationala) a membrilor colectivului disciplinei.

10. Evaluare
. . N 10.3 Pondere
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare . . e
din nota finala
Curs Testarea cunostintelor toretice si a Colocviu scris si/sau oral.

abilitati de rezolvare a problemelor In situatia in care examinarea
fata in fata nu este posibila,
examenul se va desfasura
folosind platforme de e-
learning precum MS Teams

50%
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Laborator Abilitati practice de rezolvare si Evaluare continua activitate, In
implementare a problemelor si de situatia in care evaluarea fata in
proiectare aplicatii specifice. Prezenta si fata a activitatii de laborator nu
activitate este posibila, se vor folosi 50%
platforme de e-learning precum
MS Teams

Standard minim de performanta: Modelarea si implementarea unor probleme tipice ingineresti folosind aparatul
formal caracteristic domeniului.

Calcul nota disciplina: 50% Laborator + 50% Colocviu

Conditii de participare la examenul final: Laborator 2 5

Conditii de promovare: Examen final 25

Data completNrii: ~ SemnNtura

E

Aplicatii Conf. dr. ing. Tiberiu MARITA

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof. dr. ing. Calin NEAMTU

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU
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FI A DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior |Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Ingineria Fabricatiei, Robotica si Managementul Productiei
1.3 Departamentul Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii Robotica si Mecatronica

1.5 Ciclul de studii Master

1.6 Programul de studii / Calificarea |Robotica (Bistrita)

1.7 Forma de fnvatamant IF —Tnvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 17.20

2. Date despre disciplini
2.1 Denumirea disciplinei Calibrarea si Precizia Robotilor Industriali

2.2 Titularul de curs Conf. Dr. ing. Crilan Adina Veronica — adina.crisan@mep.utcluj.ro
2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conf. Dr. ing. Crilan Adina Veronica — adina.crisan@mep.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 2 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare C
2.7 Regimul disciplinei Categoria formativa DA
Optionalitate DO
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 2 1 . 0 1 . 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe )8 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 14 3.'6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 20
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
(d) Tutoriat
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 8
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 72
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Precondiliii (acolo unde este cazul)
4.1 de curriculum

Sa posede cunostinte, dobandite Tn cadrul studiilor de licenta si in cadrul
disciplinelor: Matematica Aplicata; Programarea si Utilizarea Calculatoarelor;

4.2 de competente Mecanicd Aplicatd; Mecanica Robotilor, Sisteme de achizitii si masuratori,
Vibromecanica sistemelor, Planificarea traiectoriilor de miscare a robotilor
industriali.

5. Condiliii (acolo unde este cazul)
5.1. de desfasurare a cursului e Activitatile didactice se vor desfasura la Cluj si la Bistrita

5.2. de desfasurare seminar / laborator / e Prezenta la curs nu este obligatorie
proiect e Prezenta la lucrarile de laborator este obligatorie




6. Competenlele specifice acumulate

e Sa poata identifica anumiti parametri dinamici ai manipulatorilor pe baza masuratorilor in regim
e S3 poatd identifica parametrii dinamici ai structurii manipulatorilor prin analiza modala
e S3 genereze si sa programeze traiectoriile de precizie in spatiul configuratiilor si Th spatiul

e S3 analizeze performantele privind precizia cinematica si dinamica a robotilor implementati in

Formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de comunicare

e Sa utilizeze echipamentele aferente actionarii si comenzii robotilor implementati in procese

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili:
‘i; e Sa realizeze procesului de calibrare a robotilor pe etape.
=
.0
o dinamic;
L
o
—
Q- . v
) experimentala.
@
c
(O]
o .
2 cartezian;
=
S
procese tehnologice.
e Sa foloseasca standardele din domeniu.
% o | (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de date, cursuri on-line etc.).
c @©
Q (%]
v § e S3 cunoasca aparatura/dispozitivele utilizate pentru calibrarea robotilor.
o o o L . .. .. .
£ % e Sa utilizeze calculatorul pentru planificarea optimala a traiectoriilor de precizie a robotilor;
o
O s
tehnologice.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

insusirea cunostintelor legate de modelarea cinematicd si
dinamica a performantelor de precizie a robotilor industriali
si a celor legate de implementarea procesului de calibrare
cinematica pentru diferite structuri de roboti seriali.

7.2 Obiectivele specifice

e Sa inteleaga si sa-si insuseasca etapele calibrarii dinamice.

e Sa fie capabili sa evalueze performantele ce
caracterizeaza precizia cinematica si dinamica in robotic3;

e S3 inteleaga principiile privind optimizarea preciziei;

e Sd sintetizeze calibrarea si precizia robotilor implementati

in procese tehnologice.

8. Conliinuturi

8.1 Curs Nr. ore Metode de predare Observatii
1. Introducere in studiul preciziei. Notiuni 5
fundamentale
2. Algoritmi de modelare avansata in robotica.
Functii dve c.omar.wdva cinematica. Functii de 2 Tn procesul de predare Activititile de
comanda dinamica. se vor folosi metode §
3. Algoritmi de modelare a preciziei in robotica 2 clasice (expunere la | Y™ %€
— " — . . desfasoara pe
4. Algoritmi de modelare avansata a preciziei de tabld) combinate cu N
s . . . durataa 1 ora
pozitie si orientare a robotilor. Algoritmi de 2 metode noi ce| . . .
o . . . o . . | saptamanal
modelare a preciziei cinematice a robotilor. utilizeaza aparatura si
5. Metode de estimare a preciziei in robotica. instrumente media.
Influenta erorilor dinamice asupra preciziei 2
traiectoriilor de miscare
6. Notiuni privind calibrarea robotilor
7. Metode si instrumente de calibrare in robotica

Bibliografie

1. M. Abderrahim, A. Khamis, S. Garrido and Luis Moreno . Accuracy and Calibration Issues of Industrial
Manipulators, Industrial Robotics: Programming, Simulation and Applications, Low Kin Huat (Ed.), ISBN: 3-
86611-286-6, Publisher Pro Literatur Verlag, Germany / ARS, Austria, 2006

2. Bernhardt, R., Albright, S.L., Robot Calibration, Chapman & Hall. ISBN 0-412-491-40-0, 311 p.




Proiectarea optimala a traiectoriei de precizie, pentru
robotul FANUC I.

3. Borm, J.H, Meng, C.H., Experimental Study of Observability, of Parameter Errors in Robot Calibration.
Arizona : IEEE Scottsadale, Proceedings of IEEE International Conference on Robotics and Automation, pg.
587 — 592, 1989.

4. Elatta, A.Y. ; Gen, L.P; Zhi, F.L. ; Daoyuan Y. & Fei, L. An Overview of Robot Calibration, Information
Technology Journal, Vol. 3, N2 1, 2004, pp. 74-78, ISSN 1682-6027, 2004

5. Fu, K., Gonzales, R., Lee, C., Robotics Control, Sensing, Vision and Intelligence, McGraw-Hill International
Editions, 1987.

6. Figliola,R.,Beasley,D., Theory and design for mechanical measurements, John Wiley and Sons, 2006

7. Lewis, F.L., Abdallah, C.T., Dawson, D.M., Control of Robot Manipulators, Mac Millan Publising Company,
New-York, 1993.

8. Mekid, S., Introduction to Precision Machine Design and Error Assessment, CRC Press, 2008.

9. Negrean, |., Forgo, Z., Inverse Modelling of the Dynamic Errors of Robots, INES'98, IEEE International
Conference on Intelligent Engineering Systems, Proceedings, Vienna, Austria, September 1998, pp.457-
462.

10. Negrean, |., Albetel, D.G., The Generalized Matrices in the Robot Accuracy, Conferinta stiintifica Internationala
TMCR 2003, Chisinau, 2003, Vol.3, ISBN 9975-9748-3-X.

11. Negrean, |., Kinematics and Dynamics of Robots .Modelling, Experiment, Accuracy, Editura Didactica si
Pedagogica, Bucuresti, 1999.

12. Negrean, ., MecanicN avansatN in RoboticN, Editura UT Press Cluj-Napoca, 2008.

13. Steven M. LaValle, Planning Algorithms, Published by Cambridge University Press, 2006.

8.2 Laborator Metode de predare Observatii

1. Determinarea erorilor de pozitie si orientare Lucr.arlle ,de laborator se T —

2. Determinarea erorilor cinematice reallzea.za' SUb_ forma de laborator

- : : : unor mini - proiecte pe
3. Determinarea erorilor dinamice . | se
care studentii . .

4. Calibrarea unui robot cu structura seriala masteranzi trebuie s3 le desfasoard

5. Calibrarea unui robot cu structura seriala finalizeze pana la ultima PeA .g'rupe,

c intalnirile

intalnire. Pe parcurs vor
fi prezentate exemple pe

7. Proiectarea optimala a traiectoriei de precizie, pentru
robotul FANUC II.

care studentii le pot
utiliza pentru rezolvarea
unor probleme specifice.

avand loc la
data stabilita
in orar.

9. Coroborarea conliinuturilor disciplinei cu alteptNrile reprezentaniilor comunitNlii epistemice, asocialiiilor
profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

* Se realizeaza prin discutii periodice programate de facultate cu reprezentanti ai angajatorilor

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Nivelul de fnsusire a notiunilor
privind precizia si calibrarea 1in
roboticda precum si fintelegerea
adecvata a algoritmilor studiati.

Verificarea cunostintelor
(teorie si aplicatii) In scris pe
durata a 2 ore, urmatda de
sustinerea unei prezentari pe
o temad impusa.

75%

10.5 Laborator

Capacitatea de a aplica notiunile
prezentate in  rezolvarea  unor
probleme.

Referatele se apreciaza si se
noteaza daca sunt predate la
termenele  stabilite. Se
apreciaza cu nota cuprinsa
intre 1si 10

25%

10.6 Standard minim de performanta

* Rezolvarea satisfacatoare a problemei si raspuns corect la un subiect de teorie, pentru promovarea examenului.




Data completNrii: | Titulari

Titlu Prenume NUME

SemnNtura

Curs

Conf. Dr. Ing. Adina — Veronica CRISAN

Laborator

Conf. Dr. Ing. Adina — Veronica CRISAN

Data avizarii in Consiliul Departamentului

Director Departament,
Prof. dr. ing.

Data aprobarii in Consiliul Facultatii de

Inginerie Industriala, Robotica si Managementul Productiei

Decan,

Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Facultatea de Inginerie Industriala, Robotica si Managementul

Productiei

1.3 Departamentul

Departamentul de Limbi Moderne si Comunicare

1.4 Domeniul de studii

Inginerie industriala

1.5 Ciclul de studii

Master Il

1.6 Programul de studii / Calificarea

IVFC, DI, MIA, IMC, PACS, PPIMTg

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 18.00
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Etica si integritate academica

2.3 Responsabil de curs

Conf. dr. Angelica Capraru

2.4 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

2.5 Anul de studiu | I | 2.6 Semestrul | I

| 2.7 Tipul de evaluare | N | 2.8 Regimul disciplinei | DC/DI

3. Timpul total estimat

3.1 Numdr de ore pe saptdimani 1 |dincare: 3.2 curs 1|3.3 seminar / laborator

3.4 Total ore din planul de invatamant (14 |din care: 3.5 curs 14(3.6 seminar / laborator

Distributia fondului de timp ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 16
Tutoriat

Examinari 2

Alte activitati.....cooceevevveeeiiciieeeens

3.7 Total ore studiu individual

36

3.8 Total ore pe semestru

14

3.9 Numarul de credite

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Nu este cazul

4.2 de competente Nu este cazul

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

deschise.

Pentru scenariul online: webcam si microfon functionale,

5.2. de desfasurare a seminarului /
laboratorului / proiectului

6. Competentele specifice acumulate




Competente profesionale

Cunoasterea notiunilor fundamentale din sfera eticii academice, intelegerea, internalizarea si
aplicarea acestora in activitatile intelectuale;

Dezvoltarea competentei etice destinate construirii unei judecati morale;

Cunoasterea normelor explicite sau implicite care reglementeaza conduita academica a muncii
intelectuale a studentilor din UTCN;

Utilizarea "instrumentelor" conceptuale pentru solutionarea dilemelor etice si morale;
Capacitatea de a analiza dilemele etice si de a identifica posibilele solutii;

Identificarea legaturilor interdisciplinare;

Competente

CT1 Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer, cunoasterea strategiilor si tehnicilor/tacticilor de
comunicare orala si in scris, promovarea rationamentului logic argumentativ, convergent si divergent
in executarea avizata, responsabila a sarcinilor profesionale.

CT2 Executarea responsabila a unor sarcini de lucru in echipa pluridisciplinara, cu asumarea de roluri

{ pe diferite paliere ierarhice.

. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Cursul isi propune sa analizeze problemele fundamentale, la nivel teoretic
si aplicativ, legate de etica academica, in scopul dezvoltarii

7.1 Obiectivul general al competentei etice a studentilor, formarea unui comportament integru din
disciplinei punct de vedere academic, care vor sta la baza unei cariere profesionale

responsabile.

Dezvoltarea abilitatilor de identificare si solutionare a problemelor de
natura etica;
Dezvoltarea si formarea deprinderilor de cercetare stiintifica in domeniul

7.2 Obiectivele specifice ingineriei;

Cunoasterea si asimilarea normelor explicite sau implicite care
reglementeaza conduita academica;
Respectarea si aplicarea cunostintelor dobandite in activitatea academica;

8. Continuturi

8.1. Curs (programa analitica) Metode de | Observatii

predare

Obiectul si problematica eticii: delimitari conceptuale

Abordari interdisciplinare

Definirea si interpretarea conceptelor de bazd ale eticii academice.
Glosar de termeni

Responsabilitati si drepturi academice

Codul universitar al drepturilor si obligatiilor studentului din UTCN.
Efecte sociale ale lipsei onestitdtii academice

Studii de caz

Etica cercetarii stiintifice. Principii, probleme, solutii

Standarde si reglementdri ale mediului academic referitoare la buna
conduitd in cercetarea stiintifica

Dreptul de autor si drepturile conexe

Bune practici in redactarea unei lucrari stiintifice
Reguli de citare

Refuli de conduitd corectd privind utilizarea datelor
Criterii de stabilire a originalitatatii in cercetare

Pentru scenariul de desftHurare online: se
Studentii vor avea camera Hi microfonul
deschise

Coversatia euristica, dezbaterea, flipped

Prelegerea, expunerea
classroom

lucreazt pe platforma MsTeams.

Plagiat si autoplagiat




Tipuri de plagiat

Procedee de plagiere. Mijloace electronice de identificare a
plagiatului

6 Alte forme de lipsa de onestitate academica: consecinte si sanctiuni
Falsificarea de date, ghostwriting, autoratul de onoare etc.
Comportamente si atitudini contraproductive

7 Studii de caz: dileme si probleme
Tema de discutie: exemple de , rele practici

” L

In cercetare

Bibliografie

Consiliul National de Etica a Cercetarii Stiintifice, Dezvoltarii Tehnologice si Inovarii (CNECSDTI),Ghid de
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plagiat Accesat la data de 27 septembrie 2018.
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academica. Curriculum-cadru, Editura Universitatii din Bucuresti, 2017.
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data de 04 septembrie 2018.
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septembrie 2018.

Sandu, D. (2017). Spre o diagnoza integrata a plagiatului. Contributors.ro, martie 20, 2017, disponibil la
http://www.contributors.ro/administratie/educatie/spre-o-diagnoza-integrata-a-plagiatului Accesat la
data de 05 septembrie 2019.

Sercan, E., Deontologie academica: ghid practic, Editura Universitatii din Bucuresti, 2017. Disponibil la:
http://www.ftcub.ro/doctorat/Ghid-Practic-Deontologie-Academica.pdf. Accesat la data de 27
septembrie 2018.

Rk Carta Universitatii Tehnice (UTCN). Disponibil la
https://www.utcluj.ro/media/page document/245/Carta UTCN actualizata 24aprilie2015.pdf Accesat
la data de 29 septembrie 2018.

*** Codul universitar al drepturilor si obligatiilor studentului din Universitatea Tehnica din Cluj-
Napoca.Disponibil la
https://www.utcluj.ro/media/decisions/2013/03/12/Codul drepturilor_si_obligatilor _studentului din U
TCN..pdf Accesat la data de 4 septembrie 2018.

***Ghidul Harvard University Disponibil la :
http://isites.harvard.edu/icb/icb.do?keyword=k70847&pageid=icb.page342054), in variant tradusa
(http://www.criticatac.ro/17313/reguli-antiplagiat-harvard/ Accesat la data de 9 septembrie 2018.

*** Legea 206/2004 privind buna conduita in cercetarea stiintificd, dezvoltarea tehnologica si inovare.
Disponibil la https://lege5.ro/Gratuit/gu3donrv/legea-nr-206-2004-privind-buna-conduita-in-cercetarea-
stiintifica-dezvoltarea-tehnologica-si-inovare Accesat la data de 5 septembrie 2018.

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

Continutul disciplinei raspunde ariilor tematice din domeniu abordate pe plan national si international la
acest nivel de studii.
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10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Evaluare sumativa - Test

10.4C Ra t la intrebari di .
urs asp.uns corec a_ln rebari din scris 100%
continutul cursurilor predate
10.5 Seminar/Laborator
10.6 Standard minim de performanta: Obtinerea notei minime 5
Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura

Curs Conf. dr. Angelica Capraru
Seminar

Data avizarii in Consiliul Departamentului Director Departament

Data aprobarii in Consiliul Facultatii

Conf.dr. Ruxanda LITERAT

Decan

Prof. dr. ing. Corina Julieta BIRLEANU




1. Data about study program

SYLLABUS SHEET

1.1 Higher education institution

Technical University of Cluj-Napoca

1.2 School

Industrial Engineering, Robotics, and Management of Production

1.3 Department

Design Engineering and Robotics

1.4 Field of study

Mechatronics and Robotics

1.5 Study cycle Master

1.6 Study program Robotics

1.7 Learning format Full-time learning
1.8 Course unit code 1.00

2. Data about course unit

2.1 Course unit title

Programming Language of Industrial Robots

2.2 Course responsible

Prof. dr. eng. Stelian Brad stelian.brad@staff.utcluj.ro

2.3 Lab responsible

Prof. dr. eng. Stelian Brad stelian.brad@staff.utcluj.ro

2.4 Year of study 1 |2.5Semester | 1 | 2.6 Type of examination EX
2.7 Course unit Formative X
category Optional
3. Total estimated duration
From 3.2 3.3 33
3.1 No. hrs/week 4 which: |Course 2 Seminar 0 3.3 Lab 2 Project 0
From 3.5 3.6 3.6
.4 No. h 2 6L 2
3 0. hrs / semester 26 which: |Course 8 Seminar 0 3.6Lab 8 Project 0
3.7 Time distribution per semester:
(a) Study based on notes, bibliography, course manuscripts 14
(b) Additional documentation in the library, Internet, in the field 10
(c) Preparation of lab work 26
(d) Tutorship 0
(e) Examinations 4
(f) Other activities 0

3.8 Total individual study (sum (3.7(a)...3.7(f))) 44
3.9 Total semester (3.4+3.8) 100
3.10 ECTS 4

4. Prerequisite

4.1 Curriculum N/A
4.2 Competences BSc graduate in engineering
5. Conditions

5.1. to run the course unit

Access to Internet; access to RobotStudio platform; Access to a computer
for each student; MS PowerPoint; MM Projector

5.2. to run the applications

Access to Internet; access to RobotStudio platform; Access to a computer
for each student; MS PowerPoint; MM Projector




6. Specific skills

e To plan and design a programming application in a programming language specific to
© industrial robots
.S «» | ® To know instructions, functions, data, data types for RAPID programming language
ﬁ T | e To write and test applications for industrial robots in RAPID
S “ | e Toevaluate in a critical, qualitative, and quantitative mode specific robot applications
a e To program ABB industrial robots
e To develop professional projects for industrial robots
_ e To apply ethics in engineering
a o To perform professional tasks in a responsible manner, in autonomous way, and professional
§ = independence
2 5 | ¢ To promote logical reasoning
E e To schedule and plan working priorities
e Self-control

7. Course unit objectives

7.1 General objective

Develop skills to plan, analyse, build, integrate robot applications in
an advanced programming language dedicated to industrial robots

7.2 Specific objectives

- Use at expert level the RAPID programming language
- Develop robot applications for the top industrial use cases
- Develop logical thought, critical analysis, individual study, self-

assessment
8. Contents
8.1 Topic No. hrs | Teaching methods | Remarks
Introduction in industrial robot programming 2
Structure of RAPID programming language 2
Declarations, expressions, operators in RAPID 2
Data types and data structures in RAPID — part | 2
Data types and data structures in RAPID — part Il 2
Instructions in RAPID — part | 2
Instructions in RAPID — part Il 2 Theory; Examples;
Instructions in RAPID — part IlI 2 Q&A; Self-
assessment;
(LGOS [ S 2 Individual exercises
Error handling in RAPID — part | 2
Error handling in RAPID — part Il 2
Multi-tasking programming in RAPID 2
Communication with external axis 2
Comparative analysis of various programming languages of )
industrial robots

Bibliography:
Notes in electronic format
Manual of RAPID programming language

8.2 Labs No. hrs | Teaching methods Remarks
Console, installing the IDE, robot handling from console, . .
. . . . 2 Interactive onsite
interfacing with computer, user interface, TCP record .
- - - - teaching:
Connection with external axes, real and simulated signals, 2
. . . 2 exemplification —
build an application (no code, only declarations) e
- - - verification of
Event manager, mechanism design, programming a robot ) progress —
assembly appllcat'lon ' ' additional
Test control flow instructions, data declaration, .
- ) o 2 explanations
programming an arc welding robot application




Importing code in RAPID from an external editor, creation
of user-defined instructions, data declaration, programming | 2
a spot-welding robot application

Test some moving instructions, test some instructions for
user interface, test some instructions to operate with 2
signals, programming a spray-painting robot application
Test some instructions to work with signals, programming a
robot application for contouring (e.g. gluing)

Test some instructions with external axes, programming a
robot application for deburring and interaction with 2
external axes

Test some instruction for working with files and 1/0 units,
test some functions, programming a robot application for 2
laser cutting on 3D paths

Test some instructions for error handling, programming a

robot application for metal sheet bending 2
Test some instructions for error handling, create smart
components for virtual commissioning, programming a )
robot application for handling and assembly with more

robots

Test some synchronizing instructions, programming a multi- )
tasking robot application for arc welding

Programming a client-server application robot-robot, 5
programming a client-server application computer-robot
Comparative analysis of a robot application in RAPID-KRL- )

KAREL-INFORM-UR Script-VAL3, etc.

Bibliography:

Lab materials in electronic format
Manual of RAPID programming language
Online materials

9. Corroboration with other elements

Hands on course unit. Learn technologies applied in Romania and EU. Use cases from industry. Real life
applications.

10. Evaluation

Type activity 10.1 Evaluation criteria 10.2 Assessment 10.3 Distribution
Use course materials 50%
Completeness of problem M1. Test 4 hrs to solve 2 ?
10.4 Course .
Quality of code problems on computer
M2. A t of individual
'ssessmen of individual |, .,
exercises
Student can choose a problem
Complexity of application for a list with various degrees
10.5 Lab Completeness of problem of complexity — from 6 to 10
Quality of code M3. Intermediary test 1 20%
M4. Intermediary test 2 20%

10.6 Minimum standard

M1. Problem 1 — coding min. 30% of the functional requirements
M1. Problem 2 — coding min. 30% of the functional requirements
M2. Min. 5 individual exercises completed




M3. Problem of complexity 1 — 70% completed; Problem of complexity 2 — 60% completed; Problem of
complexity 3 — 50% completed; Problem of complexity 4 — 40% completed; Problem of complexity 5 — 30%
completed.

M4. Problem of complexity 1 — 70% completed; Problem of complexity 2 — 60% completed; Problem of
complexity 3 —50% completed; Problem of complexity 4 —40% completed; Problem of complexity 5 —30%
completed.

Date: Signature
Applications Prof. dr. eng. Stelian BRAD
Date approval Council of Dept. IPR Head of Department
Prof. dr. eng. Calin NEAMTU
Date approval Council of IERMP School Dean

Prof. dr. eng. Corina BIRLEANU




1. Date despre program

FI A DISCIPLINEI

1.1 Institutia de Tnvatamant su

perior Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Constructii de Masini

1.3 Departamentul

Ingineria Proiectarii si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Masterat

1.6 Programul de studii / Calificarea Robotica

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

5.10

2. Date despre disciplini

2.1 Denumirea disciplinei

Limbaje de Programare Obiectuala

2.2 Titularul de curs

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

laborator / proiect

Prof. dr. ing. ANTAL Tiberiu Alexandru — antaljr@bavaria.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 |2.55emestru| |1 |2.6Tipu|deeva|uare C

Catego

ria formativa X

2.7 Regimul disciplinei

Optionalitate

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
S s A s 3 1 . 0 2 ) 0

saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 )8 3..6 0

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 10
teren

(c) Pregatire seminarii /

laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 26

(d) Tutoriat 0
(e) Examinari 4
(f) Alte activitati: 0

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 44

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100

3.10 Numarul de credite 4

4. Precondilii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Nu este cazul

4.2 de competente

Absolvent licenta

5. Condilii (acolo unde este ca

zul)

5.1. de desfasurare a cursului

Acces la Internet; Acces la Java si JDeveloper; Acces la un calculator/student;
Proiector MM; Boxa; MS PowerPoint

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Acces la Internet; Acces la Java si JDeveloper; Acces la un calculator/student




6. Competenlele specifice acumulate

Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sa:

e identifice tipului unei aplicatii Java si conditiile in care aceasta poate fi rulata;
9 % e utilizeze JDeveloper pentru crearea si testarea unei aplicatii Java
§ S |e programeze n Java:
3 ‘g e  structurat si orientat pe obiect;
g “é e aplicatii stiintifice ce au interfete grafice;
O a | e aplicatii ce opereaza cu fisiere;
e aplicatii ce opereaza cu baze de date relationale prin SQL;
e aplicatii ce au la baza arhitectura client-server
v o |® Aplicarea valorilor si eticii profesiei de inginer si executarea responsabila a unor sarcini profesionale
‘qg':: r_ut; complexe in conditii de autonomie si independenta profesionala.
i E) e  Promovarea rationamentului logic, convergent si divergent, a aplicabilitatii practice, a evaluarii si
g' K autoevaluarii in luarea deciziilor.
& g e Planificarea propriilor prioritati de munca, intocmirea propriului plan de actiune

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

Dezvoltarea aplicatiilor de comunicare om-robot, integrarea si utilizarea

7.1 Obiectivul general al disciplinei | sistemelor inteligente de interfatare a robotilor industriali cu mediul de

lucru

- Planificarea si proiectarea aplicatiilor program in limbaje de
programare obiectuala pentru realizarea aplicatiilor de comunicare si a
interfetelor om-robot; cunoasterea mediilor de programare obiectuals,
a conceptelor, instructiunilor si arhitecturilor specifice client-server,
operarea cu fisiere, baze de date, realizarea interfetelor grafice;
intelegerea si utilizarea conceptelor, paradigmelor si modelelor viziunii
artificiale aplicate in robotica, selectia si utilizarea sistemelor de viziune
artificiala in robotica.

- Utilizarea mediilor de dezvoltare specifice pentru crearea si testarea
aplicatiilor client-server in comunicarea si interfatarea cu robotii

7.2 Obiectivele specifice industriali si a sistemelor robotice in general, utilizarea mediilor de

procesare a imaginilor in robotica

- Aplicarea integrata a unor medii software avansate pentru dezvoltarea
interfetelor inteligente om-robot, inclusiv a interfetelor bazate pe
viziune artificiala

- Evaluarea critica, cantitativa si calitativa pe baza de metode de analiza,
planificare si selectie a solutiilor de interfatare inteligenta a
operatorilor cu robotii sau a robotilor cu mediul de lucru

- Elaborarea de proiecte profesionale si/sau de cercetare pentru
realizarea interfetelor de comunicare om-robot, robot-robot, robot-
mediu de lucru

8. Conlinuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Istoric Java. Avantaje. Rularea aplicatiilor Java si JVM. JDK,

pachete si impachetari Java. Concepte de baza. Conventii. 1

Compilare si rulare. Predare online cu

2. Tipuri de date primitive si structurate. Concepte de baza ale 1 ajutorul Skype si

programarii orientate pe obiect. Internet si sau on

3. Introducerea si extragerea datelor. Tablouri si siruri. 1 site cu Teorie; ideproiector
4. Operatori si operanzi. Prioritate. 1 Exemple; intrebari si tabla

5. Tipuri de instructiuni. Secventa si decizia. 1 si raspunsuri; Teste

6. Ciclarea si salturile in afara ciclurilor. 1 de autoevaluare;

7. Clase si obiecte: declarare, creare, incapsulare. 1 exercitii individuale;

8. Metode. Constructori. Supraincdrcare. this. Mostenire. super. 1




9. Polimorfism. Exceptii.

10. Elemente de grafica 2D.

11. Elemente de interfete grafice: Swing (controale si evenimente).

12. Operatii de intrare/iesire cu fisiere.

13. JDBC. SQL. Manipularea bazelor de date realtionale (MS Access)
din Java.

[EEN I [N U\ FEENY [N

14. Clase pentru lucrul in retea. Arhitectura client-server.

Bibliografie:

1. Stefan Tanasa, Cristian Olaru, Stefan Andrei, Java de la 0 la expert, Polirom, 2003, ISBN: 973-681-201-4.
2. Peter Norton, William Stanek, Ghid de programare in Java, Teora, 1997, ISBN: 973-601-719-2.

3. Herber Schild, Java 2 - The Complete Reference, Fourth Edition, Osborne, 2001, ISBN: 0-07-213084-9.
4. Deitel H.M., Deitel P. J., Java - How to programm, Fith Edition, Prentice Hall, 2003, ISBN: 0-13-120236-7.
5. http://www.detect.utcluj.ro/~antaljr/downloads.html

6. http://193.226.7.179/~antaljr/

8.2 Seminar / laborator / proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Prezentarea mediului JDeveloper. Etapele creadrii unei )
aplicatii.

2. Introducerea si afisarea datelor Tn mod text si grafic. Tipul
String. Conversii de la String la Integer si Double. Crearea, din | 2
mediul JDeveloper, de aplicatii cu swing.

3. Aplicatii cu operatorii de: atribuire, aritmetici, pe biti,
relationali si booleeni. Promovarea si fortarea de tip pentru 2

operatorii aritmetici. .
P Predare online

4. Aplicatii cu if, ?:, si switch. Erori specifice. 2 Skype si Internet

5. Aplicatii cu while, do, for, break si continue. Erori specifice. | 2 si/sau on site

6. Aplicatii cu class, new, public, private, protected. 2 interactivy:

7. Aplicatii cu tablouri si cu siruri. 2 exemplificare —

8. Aplicarea mostenirii si polimorfismului. 2 verificare progres
9.Metode abstracte si exceptii in calculul numeric. 2 studenti — explicatii
10. Primitive grafice 2D. Simularea de procese. 2 suplimentare

11. JPanel, Layout, TextBox, CommandButton, Events; )

Graficul unei functii cu solutiile unei ecuatii.

12. Aplicatii cu prelucrarea datelor stocate fisiere. 2

13. Implementarea unei aplicatii ce opereaza cu o baza de

date MS Access. 2
14. Implementarea unei aplicatii client-server (serverul )
accepta conexiuni multiple).
Bibliografie:
1. Deitel H.M., Deitel P. J., Java - How to programm, Fith Edition, Prentice Hall, 2003, ISBN: 0-13-
120236-7.
2. Stefan Tanasa, Cristian Olaru, Stefan Andrei, Java de la 0 la expert, Polirom, 2003, ISBN: 973-681-
201-4.

3. http://www.detect.utcluj.ro/~antaljr/downloads.html
4. http://193.226.7.179/~antaljr/

9. Coroborarea condinuturilor disciplinei cu adteptNrile reprezentanlilor comunit\lii epistemice,
asociaviilor profesionale 0i angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Studentii masteranzi pot opta pentru a-si aplica cunostintele dobandite in industrie, in cercetare sau in a-si extinde,
prin scoala doctorala, competentele dobandite la realizarea unui doctorat.

Indiferent de optiunea acestora competentele acumulate vor fi necesare in cazul in care isi vor desfasura activitatea in
cadrul firmelor specializate de roboti sau in cadrul firmelor de software orientate pe domeniul de programare a
robotilor respectiv la realizarea doctoratului.




10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . .
din nota finala
Verificarea cunostintelor prin Proba scrisa / prezentare
10.4 Curs rezolvarea de probleme prezentate la |proiect - durata evaluarii 30%
curs sau proiectarea completa a unui |1 ore
aplicatii Java.
Realizarea unei aplicatii intr-un timp  |Proba practica / rulare
impus (1h) avand la dispozitie toate [proiect - durata 2 ore
10.5 Seminar/Laborator |documentatia de curs si laborator sau 20%

/Proiect prezentarea unei aplicatii/proiect
functional realizat de student in Java
cu JDeveloper.

10.6 Standard minim de performanta
O problema de teorie din curs, o problema aplicativa si o problema ce extinde un exemplu din laborator sau
rularea aplicatiei Java pe baza proiectului prezentat.

Data completNrii: | Semnitura

Aplicatii Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru

Data avizarii in Consiliul Departamentului IPR Director Departament
Prof.dr.ing. ANTAL Tiberiu Alexandru

Data aprobarii in Consiliul Facultatii CM Decan
Prof. dr. ing. Corina BIRLEANU




FI A DISCIPLINEI
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- justificarea educaliei antreprenoriale ‘n contextul economiei
cunoakterii;

- explicitarea procesului decizional antreprenorial;

- identificarea oportunittSilor ki a pericolelor din mediul exterior.

Tom holS0idit ISy 1 RIOLIEYS!

- ’nSelegerea conceptului de antreprenor, antreprenoriat;

- identificarea tipologiilor ki a caracteristicilor specifice starttrii
afacerilor;

- _cunostinte in identificarea surselor de finantare.
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1L Avasilcai, S. si altii, [2009], Antreprenoriat.Cercetari aplicative, Ed. Todesco, Cluj-Napoca;
I1I. Bacali, L. & Luca, G. [2003], Managementul marketingului ecologic, Ed. Gheorghe Asachi, lasi;
IV. Cordos, R.C., Bacali, L. si altii [2008], Antreprenoriat, Ed. Todesco, Cluj-Napoca;
\Y Marian Liviu, Curs de antreprenoriat, Universitatea “Petru Maioro TOrgu-Murexk.

VL Nicolescu, O [2007], Managementul IMM-urilor, Editura Economict, Bucurehti.

Vil ANIMMC, Ce este antreprenoriatul ?, 2006 ;

Vill.  The Gallup Organization Romania SRL pentru Ascendis Consulting SRL 'n cadrul proiectului
,ZAntreprenoriat strategic ki crektere “n “‘ntreprinderile mici ki mijlociid cofinan$at prin Fondul Social
European — FSE ki selectat 'n cadrul Programului OperaSional Sectorial Dezvoltarea Resurselor




Umane 2007 — 2013 — POS DRU, Antreprenoriat si management in intreprinderi, Cercetare
cantitativa.
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Studentii vor avea posibilitatea de a invata cum sa puna in practica o idee de afacere in domeniul
specializarii studiate.
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