FIŞADISCIPLINEI

1. Datedespreprogram
	1.1Instituţiadeînvăţământsuperior
	UniversitateaTehnicădinCluj-Napoca

	1.2Facultatea
	AutovehiculeRutiere,MecatronicășiMecanică

	1.3Departamentul
	InginerieMecanică

	1.4Domeniulde studii
	InginerieMecanică

	1.5Ciclulde studii
	Master

	1.6Programuldestudii/Calificarea
	FiabilitateaşiMentenanţaSistemelorMecanice–AlbaIulia

	1.7Formadeînvăţământ
	IF–învăţământcufrecvenţă

	1.8Coduldisciplinei
	9.10



2. Datedespredisciplină
	2.1Denumireadisciplinei
	Controluldigitalalinstalaţiilormecanice

	2.2Ariade conţinut
	InginerieMecanică

	2.3Titularuldecurs
	Conf.dr.ing.NăşcuţiuLucian-lucian.nascutiu@termo.utcluj.ro

	2.4Titularulactivităţilordelaborator
	Conf.dr.ing.NăşcuţiuLucian-lucian.nascutiu@termo.utcluj.ro

	2.5 Anuldestudiu
	1
	2.6Semestrul
	2
	2.7Tipulde evaluare
	C

	2.8 Regimuldisciplinei
	Categoriaformativă
	DS

	
	Opționalitate
	DO



3. Timpultotalestimat
	3.1Numărdeore pesăptămână
	3
	dincare:
	3.2
Curs
	2
	3.3
Seminar
	-
	3.3
Laborator
	1
	3.3
Proiect
	-

	3.4 Numărdeore pesemestru
	42
	dincare:
	3.5
Curs
	28
	3.6
Seminar
	-
	3.6
Laborator
	14
	3.6
Proiect
	-

	3.7Distribuţiafonduluidetimp(orepesemestru)pentru:

	(a)Studiuldupămanual,suport decurs,bibliografieşinotiţe
	30

	(b)Documentaresuplimentarăînbibliotecă,peplatformeelectronicedespecialitateşipe
teren
	14

	(c)Pregătireseminarii/laboratoare,teme,referate,portofoliişieseuri
	12

	(d)Tutoriat
	12

	(e)Examinări
	7

	(f)Alteactivităţi:
	8

	3.8Totalorestudiuindividual(suma(3.7(a)…3.7(f)))
	83
	

	3.9Totalore pesemestru(3.4+3.8)
	125
	

	3.10Număruldecredite
	5
	



4. Precondiţii(acoloundeestecazul)
	4.1decurriculum
	Fizica, Teoria sistemelor, notiuni de mecanica si termo- fluidica, electrotehnica sielectronica(basic)

	4.2decompetenţe
	manipulareaunitatilordemasura,calculator,aparaturaspecifica



5. Condiţii(acoloundeestecazul)
	5.1.dedesfăşurareacursului
	Cursinformatelectronic.

	5.2. de desfăşurare a seminarului /laboratorului/ proiectului
	Lucrări pe grupe de studenți (2-3 studenți), derulate prinrotațiepeaparaturadelaborator.Temeindividualedelucru.



6. Competenţelespecificeacumulate
	Competenţeprofesionale
	
· Inspecteazăşitesteazămaşini,utilajeşiechipamenteindustriale.
· Asigurămentenanţamaşinilor,utilajelorşiechipamentelorindustriale.
· Utilizeazăpachetedesoftwarededicat.
· Desfăşoarăactivităţiiînechipedecercetareaplicatăîndomeniulfiabilităţii.

	Competenţetransversale
	· Respectă principiile, normele şi valorile codului de etică profesională prin abordarea uneistrategii de muncă riguroase, eficiente şi responsabile în rezolvarea problemelor şi luareadeciziilor.
· Utilizeazăadecvatmetodeleşitehniciledeînvăţare,dedocumentareşianalizădindomeniu,prinformarecontinuă.



7. Obiectiveledisciplinei
	7.1Obiectivulgeneralal
disciplinei
	Sarealizezeaplicatiidecontroldigitalalsistemelormecanice

	

7.2Obiectivelespecifice
	Dupăparcurgereadisciplineistudenţiivorficapabilisa:
· simulezenumericmodelelematematicealesistemelordecontrol
· măsoare semnalele provenite de la senzori si traductoare precumsi sa genereze semnale de comanda cu ajutorul sistemelor deachiziţii de date sau a echipamentelor dedicate aplicaţiilor decontrolsi reglare



8. Conţinuturi
	8.1Curs
	Nr.ore
	Metodedepredare
	Observaţii

	1.SinopticrecapitulativdeTeoriasistemelor.Realizarea
	
	Expunnerea
	

	schemelorbloc.Exemple.Definiţiialecomponentelor
	
	informatiilor
	

	sistemelordecontrolsireglare.Descriereacomportării
	2
	teoreticecorelate
	

	inregimstaţionarasistemelor.Liniarizareacurbelor
	
	cuexemplecu
	

	caracteristice.Exemple.Analizasistemelorneliniare
	
	aplicabilitate
	

	
	
	
	

	2.Descriereacomportăriiinregimtranzitoriuasistemelor
	
	practica,
	

	neliniare.Stabilireaecuaţiilordiferenţiale.Realizarea
schemelorbloc.Exemple.Principiide funcţionare si
	2
	Prezentare
interactivacu
	

	modelematematicealesistemelordecontrol.Exemple.
	
	implicarea
	

	3.Elementeliniare.Elementedetipproporţional,integral
	
	studentilorin
	

	siderivativ.ElementuldetipPT1,descriere,mărimi
	
	discutii.Discutarea
	

	caracteristice,exemple.ElementeliniaredetipDT1,PT2,
	
	problemelor
	

	descriere,mărimicaracteristice,exemple.Combinatiide
	
	ridicatede
	

	elementesimpledetransfersielementeneliniare.
Exempledemodelarenumericaasistemelor,stabilirea
	2
	studenti,specifice
domeniului
	

	ecuaţiilordiferenţiale,realizareaschemelorbloc,
	
	
	

	simulareanumericaamodelelor.Alegereastructurilor
	
	
	

	decontrol.Discretizareaecuatiilordiferentialeele
	
	
	

	elementelordetransferliniare
	
	
	

	4.Schemede reglareautomatade baza.Reglarea
	
	
	

	convergenta,reglareacureactiimultiple(reglareain
	
	
	

	cascada).Reglareadupastare.Liniarizareaprinreactii.
Reglareapebazademodelintern(IMCInternalmodel
	2
	
	

	control).Schemedediscretizareasistemelordereglare.
	
	
	

	Filtre,filtruldeordinulI,discretizareafiltruluideordinulI
	
	
	



	5.Regulatoare analogice si digitale. Comparatii. Acordarearegulatoarelor.Criteriulmoduluioptim.Sistemeauxiliaredecontrol.Evitareafenomenuluidesaturatielaelementele actuatoare. Discretizarea regulatorului PID.Implementarearegulatoarelorinsistemele digitalecu
microprocesore.
	

2
	
	

	6.Circuite electronice pentru prelucrarea si generareasemnalelor analogice in vederea transformarii acestora,corespunzator cu cerintele impuse de sistemele dgitalede control . Amplificatorul operaţional. Amplificatoruloperaţional ca si element de transfer. Amplificatoruloperaţional cu reacţie negativa. Amplificatoareleinversor si neinversor. Amplificatorul repetor detensiune. Amplificatorul diferenţial. Amplificatorul deinstrumentaţie.Amplificatoarecufunctiispeciale.
Circuiteanalogiceneliniare
	



2
	
	

	7.Comanda componentelor de actionare de forta, cusemnale digitale de tip PWM. Comanda bidirectionalasifranareacupunteH.Circuitedeconditionarespecificea
puntilorde putere H.
	
2
	
	

	8.Actuatorielectro-dinamici destinati controlului pozitiei,vitezei si acceleratiei sistemelor mecanice (actuatoruldetipVoice-coil, motoare). Comanda actuatorilorcusemnale digitale de tip PWM (PulseWidthModulation).Comandaaxelorelectromecanicecumotoarepascupas
cusaufarabucledereactie.
	

2
	
	

	9.TraductoaredetipLVDT.Traductoaredigitalede tip
encoder.Traductoaredigitalemagnetice.
	2
	
	

	10.Sisteme de control in vederea echilibrarii axelor electro-mecanice ale masinilor de prelucrare prin aschiereCNCde mari dimenisuni. Controlul presiunii, temperaturii si adebitelor fluidelor destinate lubrefieriisistemelormecanice (lagare hidrostatice). Principii fizice demasurare. Analiza si interpretarea semnalelor depresiune,temperaturasidedebit.Senzorisitraductoare
necesarepentrurealizareacontrolului
	


2
	
	

	11.Controluldeplasarilor,vitezelorsiacceleratiilor.Principiifizice de masurare. Analiza si interpretarea semnalelorde deplasare, viteza si acceleratie. Exemple de sistemede control.Senzorisitraductoare necesarepentru
realizareacontrolului.Prelucrareadigitalaasemnalelor
	

2
	
	

	12.Controlulfortelor,acuplurilorsiputerii.Principiifizicede măsurare. Analiza si interpretarea semnalelor deforta. Exemple de sisteme de control. Senzori sitraductoarenecesarepentrurealizareacontrolului.
Prelucrareadigitalaasemnalelor
	

2
	
	

	13.Sisteme decontrolneconventionale.SistemeFuzzy si
retele neuronale. Implementarea in sisteme digitale cumicroprocesor.
	
2
	
	

	14.Modelarea si simularea numerica a sistemelor deactionarehidro-mecanice. Axe hidro-mecanice liniare sirotative.Stabilireaecuatiilordiferentialealemodelului
neliniar.Simulareamodelului.Influentareacţiilorde
	
2
	
	



	viteza si acceleraţie asupra comportării in regimtranzitoriuasistemelordeactionareelectro-mecanice
	
	
	

	Bibliografie
1. Levine, W., The control Handbook, Control systemadvancedmethods, 2nd ed., CRC Press, ISBN 978-1-4200-7364-5,2011.(disponibila latitularul dedisciplina)
2. Nascutiu,L.,AutomatizarisiDiagnozainProceseTermo-Fluidice,UTPRESS,ISBN978-606-737-117-8,
Cluj-Napoca,2015.
3. www.krohne.com(masurareamarimilorfizicespecificeaplicatiilormecano-fluidice)4.www.efunda.com
5.www.mathworks.com

	8.2Laborator
	Nr.ore
	Metodedepredare
	Observaţii

	1. Determinarea funcţiei de transfer echivalente pentru unsistem. Conexiunile serie, paralel si cu reacţie. Modelarea sisimularea elementelor de transfer liniare de tip PT1, PT2.Determinareaparametrilorcaracteristici(frecventanaturala,
raportdeamortizare,amplificare,constantedetimp)
	

2
	








ConversațieConversație +Experimentindividual simularenumerica. Realizareexperimente demasurare sietalonare,realizarea deaplicatii simple decontrol
Realizareaactivității prinmuncaînechipă
	

	2. Determinarea ecuatiilor pentru descrierea regimului stationar si tranzitoriu pentru un sistem. Liniarizarea ecuatiilor. Modelarea numerica si simulare (PC). Simulareanumerica a modelelor matematice. Regulatoare PIDelectronice analogice si digitale: sinteza regulatoarelor,circuite auxiliare, comparatii, vizualizarea cu ajutorul osciloscopului a raspunsurilor indiciale.FiltruldeordinulI,
discretizareafiltrului,simulare.
	


2
	
	

	3.Traductoare digitale de tip ecoder,traductoare digitale
magnetice. Determinarea rezolutiei, a vitezei de raspuns. Circuite specifice pentru prelucrarea semnalelor.
	
2
	
	

	4 Traductoare LVDT. Simularea numerica a traductorului.Evaluarea prin simulare a performantelor traductoarelorLVDT.Conversiaanalog-digitalaasemnalelortraductoarelor
LVDT.
	
2
	
	

	5. Masurarea digitala a presiunii, temperaturii si a debitului. Trasarea caracteristicilor in regim stationar ale senzorilor de presiune, temeperatura si de debit. Determinarea constantelor de timp si a amplificărilor. Discretizarea functiei de transfer.
	
2
	
	

	6. Realizarea de circuite electronice de conditionare, cu amplificatoare operationale, specifice sistemelor de control digitale. Realizarea configuratiilor de amplificare inversoare si neinversoare, a configuratiilor sumatoare, integratoare si derivative. Realizarea configuratiei de amplificator
diferential. Testarea configuratiilor amintite.
	

2
	
	

	7. Sinteza unui sistem de reglare neconventional (Fuzzy) pentru reglarea automata a unei axe hidro-mecanice.
Modelaresisimularenumerica
	
2
	
	

	
Bibliografie

1. Levine, W., The control Handbook, Control systemadvancedmethods, 2nd ed., CRC Press, ISBN 978-1-4200-7364-5,2011. (disponibila la titularul de disciplina)
2. Nascutiu,L., Automatizari si Diagnoza in Procese Termo-Fluidice, UTPRESS,ISBN978-606-737-117-8, Cluj-Napoca, 2015.
3. Alessandro Ferrero, Dario Petri, Paolo Carbone, andMarcantonioCatelani, Modern Measurements:Fundamentals andApplications, Wiley,2015
4. www.krohne.com (masurareamarimilor fizice specifice aplicatiilormecano-fluidice)
5. www.efunda.com
6. www.mathworks.com
7. www.piif.ro– Platforma informatica in ingineria fluidelor.



9. Coroborareaconţinuturilordisciplineicuaşteptărilereprezentanţilorcomunităţiiepistemice,asociaţiilor profesionaleşiangajatorilor reprezentativi dindomeniul aferentprogramului
 (
Continutul
 se 
bazeaza
 pe expertiza si know-how-ul acumulat de care titularul disciplinei in decursul 
apeste
 20 de ani de 
experienta
 in 
aplicatii
 industriale (sisteme de 
actionare
, echilibrare si 
monitorizarehidraulice
 pentru 
masini
 de prelucrare cu comanda numerica) precum si la institute de specialitate 
dinGermania
 (IWF Braunschweig, sisteme 
electro-fluido-mecanice
 pentru roboti industriali, IFAS Aachen,
servoactionari
,
actuatorica
).
)


10. Evaluare

	Tipactivitate
	10.1Criteriideevaluare
	10.2Metode deevaluare
	10.3Pondere
dinnotafinală

	
10.4Curs
	1.Cunostinte acumulate
	Notare pe parcurs (incadrul cursurilorinteractive)siverificare
finalaorala
	65%

	
	2.Prezenta
	
	

	
10.5Seminar/Laborator
	1.Referatelordelaborator
	1. Verificareacorectitudinii referatelorde laborator si a lucrăriitematicefinale
2. Verificareperiodica
	35%

	
	
2.Prezenta+ritmicitate
	
	


	10.6Standardminimde performanţă

	Lafiecaretipdeactivitatepentrupromovareesteobligatorierealizareaaminimjumătatedinpunctajul
acordat.
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Data aprobării în Consiliul Facultății de Autovehicule Rutiere,MecatronicășiMecanică
25.06.2025
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