FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Tnvatamant superior  [Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Robotica
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 —nvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 16.00

2. Date despre disciplina

. T Modelarea, simularea si experimentarea aparaturii biomedicale si

2.1 Denumirea disciplinei ..
a aparaturii pentru cercetare
2.2 Aria de continut Cunostinte tehnice interdisciplinare
2.3 Titularul de curs Prof.dr.ing. Silviu Dan Mandru — Dan.Mandru@mdm.utcluj.ro
2.4 Titularul activitatilor de seminar/ |[S.l.dr.ing. Alexandru lanosi-Andreeva-Dimitrova —
laborator / proiect Alexandru.lanosi@mdm.utcluj.ro

2.5 Anul de studiu 2 | 2.6 Semestrul | 1 | 2.7 Tipul de evaluare Examen
2.8 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DI

3. Timpul total estimate

y « s Ay . 3.2 33 33 3.3
3.1 Numar de ore pe saptamana| 3 |[din care: Curs 2 seminarl ~ | 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 14
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 7
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28
(d) Tutoriat 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
proiectului

Fata in fata, cu respectarea tuturor normelor de protectie; participarea la
proiect este obligatorie; se vor folosi articole, brevete, volume conferinte,
modele, demonstratoare, documentatie de specialitate.

6. Competentele specifice acumulate

Competente
profesionale

C1.3 - Selectarea unor principii, metode si procedee de cercetare-proiectare in scopul rezolvarii
unor probleme specifice domeniului ingineresc

C2.3 - Formularea si aplicarea metodelor si tehnicilor/principiilor studiate pentru proiectarea
structurilor si sistemelor mecanice

C4.3 - Aplicarea de principii, scheme, metode si instrumente in proiectarea constructiva si
tehnologica a componentelor si tehnologiilor de fabricare specific mecanicii fine

C5.2 - Utilizarea cunostintelor asociate sistemelor informatice in vederea modelarii si fabricarii
aparatelor si sistemelor de mecanica fina, in conditii de eficienta economica

Competente
transversale

CT1 - Respectarea principiilor, normelor si valorilor codului de etica profesionala prin abordarea
unei strategii de munca riguroasa, eficienta si responsabila in rezolvarea problemelor si luarea
deciziilor

CT2 - Aplicarea tehnicilor de relationare si munca eficienta in echipa, multidisciplinara, pe
diverse paliere ierarhice, in cadrul colectivului de lucru

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Familiarizarea si cunoasterea tehnicilor si metodelor de modelare,
simulare si experimentare a aparaturii cu aplicatii biomedicale si in
cercetare.

- Sa cunoasca particularitatile, componentele si tendintele actuale
in domeniul aparaturii biomedicale si a celei pentru cercetare;

- Sa inteleaga principiile constructiv-functionale ale aparatelor cu
aplicatii biomedicale si in cercetare;

- Sa evalueze proprietatile si performantele unui aparat;

- sa aplice cunostintele, in cadrul unor metode adecvate, pentru
rezolvarea unor probleme complexe specifice aparatelor

7.2 Obiectivele specifice biomedicale si de cercetare;

- sa analizeze datele experimentale specifice aparaturii biomedicale
si de cercetare si sa le interpreteze; sa analizeze critic solutii
alternative la probleme din domeniul aparatelor utilizate n aceste
domenii;

- sa exprime n scris si oral opinii si pareri privind teme din
domeniul aparaturii biomedicale si de cercetare

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii

Introducere in Ingineria Biosistemelor. Caracteristici ale
biosistemelor. Continutul ingineriei biomedicale




Particularitatile aparatelor biomedicale si a celor utilizate n
cercetare. Analiza unor exemple reprezentative. 2
Transmiterea si transformarea semnalelor in aparate.

Structura si functiile aparatelor biomedicale. Metodologia
generala a proiectarii aparatelor biomedicale. Tehnici de 2
modelare a aparatelor biomedicale si de cercetare.

Aparatura pentru implantare/protezare, destinata

reabilitarii sau suplinirii functiilor naturale ale corpului 2 Expunerea libera la
uman. Organe artificiale. tabla combinata cu
Aparatura de laborator (analizoare hematologice, analizoare prezentari
biochimice, fotometre, analizoare imunologice). 5 multimedia

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

Aparatura pentru diagnosticare (stetoscoape, fonocardiografe,
electrocardiografe, electroencefalografe, electromiografe, )
electroretinografe, reografe, aparate Rétgen, tensiometre, otoscoape,
oftalmoscoape, laringoscoape, glucometre)

Aparatura pentru terapie (stimulatoare, bai de curent continuu,
aparate pentru electroliza, aparate pentru electroforeza, aparate pentru
diatermie cu unde scurte sau microunde, ionizatoare, aparate cu raze X,
cu radiatii Gamma sau cu fascicule de electroni, vibratoare, aparate de
masaj, aparate laser, aparate pentru hemodializa, aparate pentru 2

fizioterapie - ultrasunete, microunde, unde scurte, laser, magnetice)
Prezentare suplimentard: Cum se scrie o lucrare stiintifica
din domeniul Biomecatronicii

Aparatura si instrumentar pentru chirurgie (bisturie, aparate
pentru electrocauterizare mese de operatie, lampi scialitice, aspiratoare

chirurgicale, instalatii pentru apa sterila, sisteme pentru chirurgie minim 2
invaziva)

Aparatura pentru anestezie, si pentru monitorizarea pe
perioada anesteziei: ventilatie paturi A.T.l., monitoare,
defibrilatoare, pulsoximetre, etc. 2
Prezentare suplimentard: Intocmirea unui Raport de

cercetare

Home medical equipment (pt. investigatii functionale si )
tratament la domiciliul pacientului).

Robotica medicald: partea I-a: Roboti pentru chirurgie, 5
explorare, diagnostic si terapie

Robotica medicala: partea a ll-a: Roboti de asistare si 5
robotica de recuperare

Proiectarea, modelarea si simularea unor aparate specifice 5
activitatii de cercetare stiintifica.

Prelucrarea statistica a datelor experimentale 2
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8.2 Proiect | Nr. ore | Metode de predare | Observatii
Proiect de semestru: Teme individuale referitoare la aparate biomedicale reprezentative (sisteme
protetice, organe artificiale, sisteme robotizate cu aplicatii medicale, sisteme implantabile de dozare
medicamente, sisteme de recuperare, echipamente pentru cmi, aparatura pentru electroterapie,etc).

Exemple de teme de proiect:

Exoschelet pentru reabilitarea pasiva a antebratului din
articulatia cotului. Exerciser de tip manusa pentru
recuperarea pasiva a degetelor mainii. Sistem de transfer a
pacientilor din pozitie sezand in picioare. Exoschelet pentru | 14 ore
simularea la nivelul articulatiei genunchiului a limitarilor
specifice varstei Thaintate. Sistem de prindere
neantropomorf din structura unei proteze de mana.

Fata in fata, cu
respectarea tuturor
normelor de
protectie;

Bibliografie
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Pentru studiu studentii au la dispozitie volumele din Biblioteca Catedrei si cele din sala A 022, colectia de
reviste si de articole stiintifice precum si o colectie de brevete de inventie. De asemenea, pot consulta
proiecte de diploma din domeniul Biomedical si proiecte de an elaborate in anii anteriori.

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

Cursul de Modelarea, simularea si experimentarea aparaturii biomedicale si a aparaturii pentru cercetare
se regaseste in programele de studii ale mai multor programe din universitati din tara si strdinatate.
Continutul acestui curs este stabilit in stransa legatura cu asteptarile reprezentantilor comunitatii, a
asociatiilor profesionale si angajatorilor din domeniul ingineriei mecanice de precizie, cu aplicatii in
cercetare si in domeniul biomedical. Prin insusirea conceptelor teoretice si abordarea aspectelor practice
prevazute la aceasta disciplina, studentii dobandesc un bagaj de cunostinte consistent, deprinderi si
abilitati intr-un domeniu interdisciplinar al ingineriei.




10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare din nota final
< 1 o N Nota se calculeaza pe
10.4 Curs Examenul consta din verificare, in baza ounctaiului obF’;inut 50%
scris pe baza unui test grila. la IucFr)area si:risé ’ °
Pe baza activitatii din
. . . timpul semestrului, pe
Pr I n n o
10.5 Proiect seOIaercatte @ se sustin si se noteaza baza lucrarii scrise si in 50%
parat. functie de sustinerea
orala a proiectului on-
10.6 Standard minim de performanta
¢ Minim nota 5 la fiecare evaluare
Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
16.06.2025 Curs Prof.dr.ing. Silviu Dan Mandru
Aplicatii S.l.dr.ing. Alexandru lanosi-Andreeva-
Dimitrova

Data avizarii in Consiliul Departamentului Mecatronica si
Dinamica Masinilor

20.06.2025

Data aprobarii in Consiliul Facultatii Autovehicule Rutiere,
Mecatronica si Mecanica

25.06.2025

Director Departament Mecatronica si

Dinamica Masinilor

Prof. dr. ing. Bara Mircea Viorel

Decan Facultatea Autovehicule Rutiere,

Mecatronica si Mecanica
Prof. dr. ing. Nicolae Filip




