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 Mecatronica si Dinamica Masinilor

1.4 Domeniul de studii Inginerie mecanica -

1.5 Ciclul de studii licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea Mecanica Fina si Nanotehnologii - (lic)

1.7 Forma de invatamant IF —nvatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 57

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Senzori traductoare si achizitii de date

2.2 Titularul de curs Sef. lucr.dr.ing. Alin Plesa - alin.plesa@mdm.utcluj.ro

Conf. Dr. Ing. Sergiu-Dan Stan - Sergiu.Stan@mdm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

laborator / proiect

2.4 Anul de studiu 4 | 2.5 Semestrul | 1 2.6 Tipul de evaluare examen
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DOB

3. Timpul total estimate

3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C x oA s 3 2 . 0 1 ) 0

saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 47 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 18
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe 15
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 19
(d) Tutorat 5
(e) Examinari 5
(f) Alte activitati:

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 62

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 104

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 |eCurs in format electronic.

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

eLucrari pe grupe de studenti (2-3 studenti), derulate prin rotatie pe
aparatura de laborator. Teme individuale de lucru.

6. Competentele specifice acumulate



o o C3.1 Analiza/diagnosticarea echipamentelor si utilajelor din domeniul ingineriei mecanice, prin
=) Tcu aplicarea de concepte, teorii si metode de lucru in vederea alegerii, instalarii si exploatarii acestora
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o o | CT1 Respectarea principiilor, normelor si valorilor codului de etica profesionala prin abordarea unei
g ‘© | strategii de munca riguroasa, eficienta si responsabila in rezolvarea problemelor si luarea deciziilor.

— . . . . . . . . . . . . . .

*g O | CT2 Aplicarea tehnicilor de relationare si munca eficienta in echipa, multidisciplinara, pe diverse
£ § paliere ierarhice, in cadrul colectivului de lucru - managementul de proiect specific.

o &

O +

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

7.1

eAsimilarea de informatii si cunostinte referitoare la modul de

Obiectivul general al disciplinei | functionare a senzorilor si traductoarelor intr-un sistem mecanic. Sa

cunoasca modul de utilizare a unui sistem de achizitii de date.

7.2

Obiectivele specifice

eScopul disciplinei consta in oferirea unor informatii concrete legate
de proiectarea unui sistem de culegere a datelor; utilizare
echipamente senzoric3; prelucrarea si interpretarea datelor culese
prin intermediul senzorilor si traductorilor.

8. Continuturi

8.1

Curs

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

1.

Prezentare generald a cursului STAD, obiective, mod
de desfasurare. Senzori si traductoare. Introducere.
Definitii. Locul lor intr-un sistem mecatronic.
Notiunea de senzor, traductor, sisteme de achizitii de
date. Utilizarea senzorilor. Clasificarea senzorilor.

Senzorii naturali ai organelor de simt ale omului.
Comparatie lumea vie/ procese tehnice. Achizitii de
date, structura generald a unui sistem de achizitie de
PC. Semnale. Clasificarea semnalelor. Conversia
Analog-Digitald. Rezolutia. Rata de esantionare
(viteza de esantionare). Teorema lui Nyquist.

Conditionarea senzorilor si traductoarelor.
Conditionarea senzorilor pasivi.

Conditionarea senzorilor activi.

Conditionarea semnalelor. Consideratii privind
interfatarea senzorilor si traductoarelor. Exemple.

Senzori de temperatura. Exemple.

Senzori de umiditate. Exemple.

Senzori RFID. Exemple.

Senzori de tip PIR. Exemple.

. Senzori de tip Hall. Exemple.

. Senzori si traductoare pentru deplasare. Exemple.

. Senzori de forta. Traductoare de forta. Interfatarea

traductoarelor de fortd. Exemple.

. Traductoare de pozitie. Potentiometrul. Senzori de
tipul accelerometru si giroscop. Traductoare de viteza.

Interfatarea traductoarelor de viteza. Exemple.

-Prezentare
tematica clasica,
-Prezentare
utilizand proiector,
-Curs interactiv cu
participarea
studentilor pe teme
pre anuntate




14. Senzori de lumina. Interfatarea senzorilor de lumina. | 2 |

Bibliografie
In biblioteca MDM
1. Arduino — Manual de utilizare

In alte biblioteci

1.Ruocco, S. (1987) . Robot sensors and transducers. Open University Press. England.
2.Andrew Russell , R. (1990) . Robot tactile sensing. Prentice Hall.

3.Fraden J. (1993). Handbook of Modern Sensors. American Institute of Phisics, New-York
4.Shetty D., Kolk R. (1997) Mechatronics System Design. PWS Publishing Company
5.Nicolau, E. (1979). Manualul inginerului electronist. Masurari electronice. Ed. Tehnica.
6.Cobianu C.(2001). Senzori si traductoare. Manual pentru laborator. Ed. Printech Bucuresti.
7.Negoescu, R. (1985) . Instrumentatia electronica biomedicala. Ed. Tehnica.

8.Stanciu , D. (1987) Senzori. Prezent si perspectiva. Ed. Tehnica.

9.Auslander, D. (1996). Mechatronics. Mechanical System Interfacing. Prentice Hall 1996.
10.*** Kit sensors for Arduino

11. **** internet

8.2 Seminar / laborator / proiect Metode de predare | Observatii
1. Arduino- Kit senzori. Prezentare generala. Prezentare 5
laborator, masuri de protectia muncii
2. Arduino — Senzori de deplasare 2 Conversatie
3. Arduino — Senzori de forta 2 Conversatie +
4. Arduino- Senzori de temperatura 2 Experiment
5. Arduino- Senzori RFID, PIR. 2 | individual
6. Arduino-Senzori de umiditate 2 | Expunere, activitate
7. Arduino- Senzori de intensitate luminoasa ;| @plicativd, Prezenta
3. fonversatle, lucru obligatorie
In grup
=k Realizarea activitatii
10. prin
11. munca in echipa
12.
13.
14.
Bibliografie

In biblioteca MDM
1. Arduino — Manual de utilizare

In alte biblioteci
1.Ruocco, S. (1987) . Robot sensors and transducers. Open University Press. England.
2.Andrew Russell, R. (1990) . Robot tactile sensing. Prentice Hall.
3.Fraden J. (1993). Handbook of Modern Sensors. American Institute of Phisics, New-York
4.Shetty D., Kolk R. (1997) Mechatronics System Design. PWS Publishing Company
5.Nicolau, E. (1979). Manualul inginerului electronist. Masurari electronice. Ed. Tehnica.
6.Cobianu C.(2001). Senzori si traductoare. Manual pentru laborator. Ed. Printech Bucuresti.
7.Negoescu, R. (1985) . Instrumentatia electronica biomedicala. Ed. Tehnica.
8.Stanciu, D. (1987) Senzori. Prezent si perspectiva. Ed. Tehnica.
9.Auslander, D. (1996). Mechatronics. Mechanical System Interfacing . Prentice Hall 1996.
10.*** Kit sensors for Arduino

1. 11.****internet

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



10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Evaluare finala cunostinte
teoretice

1.Cunostinte cumulate 60%
10.4 Curs ! ! umd Nota: C (notaredelalla ?
10, testare scrisa)
Verificarea corectitudinii
10.5 Seminar/Laborator |1.Referatelor de laborator referatelor de laborator si|30%
/Proiect a lucrarii tematice finale
2.Prezenta + ritmicitate Verificare periodica 10%
10.6 Standard minim de performanta:
Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
23.05.2024 Curs S.l. dr.ing. Alin Plesa
Aplicatii Conf. Dr. Ing. Sergiu-Dan Stan

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Mecatronica si

dinamica masinilor

31.05.2024

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

Director Departament
prof. dr. ing. Mircea BARA

Decan

prof. dr. ing. Nicolae FILIP




