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

licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Mecanica Fina si Nanotehnologii

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

61.1

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Echipamente pentru procese industriale automate Il. Proiect

2.2 Titularul disciplina

Prof dr.ing. Mircea Bara

2.3 Titularul activitati- proiect

Sef. lucr.dr.ing. Sorin Besoiu

2.5 Anul de studiu v | 2.6 Semestrul | Wil | 2.7 Tipul de evaluare Colocviu
2.8 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DO
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe saptamana| 2 |dincare: Caufs - Ser?;i?’nar - Lab?c’).étor - Pr?)'igct 2
3.4 Numar de ore pe semestru 28 |din care: C3Ljr55 - Ser?qlib;mar - Lab?).gtor Pr?).izct 28
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 6
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si 6
pe teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 4
(d) Tutoriat 2
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: 2

3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 22
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 -

4.2 de competente

Sa stapaneasca notiunile de baza privind structura de actionarea si
comanda a unor sisteme automate.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului|-

5.2. de desfasurare
a proiectuluii

Prezenta obligatorie si prezentarea realizarii etapelor de lucru conform
calendarului prezentat in prima sedinta de proiect.

6. Competentele specifice acumulate




Identificarea principiilor de functionare a unor sisteme automate date.

Dobandirea unor abilitati privind proiectarea si simularea sistemelor de comanda si control a
unor echipamente industriale.

Posibilitatea de a face comparatii si propuneri de imbunatatire privind actionarea si cotrolul unor
echipamente industriale.

Competente
profesionale

Pregétirea continud si asimilarea unor noi metode de proiectare a echipamentelor pentru procese
industriale automate.

Competente
transversale

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)
7.1 Obiectivul general al Dupa parcurgerea disciplinei studentii vor fi capabili sd proiecteze
disciplinei partea de actionare si comanda a unor echipamente de automatizare
Alegerea modului de actionare si control unor echipamente de
. . automatizare in functie de anumiti parametrii de performanta
7.2 Obiectivele specifice automatizare m tu UL par 11 de pertorman
impusi.
8. Continuturi
Proiect Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Prezentarea temei de proiect. Descrierea fazelor de
funciionare in acord cu diagrama de functionare a robotului 4
pneumatic.
2. Studiul schemei de actionare pneumatica cu comanda
integral pneumatica a unui robot cu 5 grade de libertate 4

conform figei predate;

3. Proiectarea schemei cinematice si modelarea structurii
mecanice a unui robot cu 5 grade de libertate cu aclionare
pneumatica, inacord cu cerintele proiectului, precum si 4
alegerea elementelor mecanice si pneumatice din constructia
acestuia.

Se vor
planifica
consultatii

In procesul de
proiectare se vor

— - - — folosi softurile R
4. Modelarea si simularea schemei de aclionare pneumatica a A .
’ ‘ p FluidSim -P4.2 si periodice

unui robot industrial cu 5 grade de libertate similar cu cel 4 Matlab pentru
studiat, in acord cu cerinfele proiectului, utilizand software- atap. studenti
ul Festo FluidSIM

5. Proiectarea, modelarea si simularea schemei de comanda
electricd a sistemului de aclionare pneumatic utilizand 4
software-ul Festo FluidSIM®;

6. Elaborarea si testarea software-ului de comanda a
robotului pentru un PLC Siemens S7-313C in limbajul 4
Ladder utilizand software-ul Siemens Simatic Step 7®;

7. Elaborarea documentaliei tehnice a proiectului 4
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

o Efectuarea unor vizite de documentare- informare in cadrul unor societatii comerciale de profil.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

10.4 Curs

Simularea modului de functionarea a

10.5 Proiect schemei de actionare si control a Colocviu 100%
robotului dat
10.6 Standard minim de performanta
Conditie de promovare: N>5;
Data . . . =
< el Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
completarii:
23.05.2025 . Prof.dr.ing. Mircea Bara
proiect
proiect S.I. dr.ing. Sorin Besoiu

20.06.2025

Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM

25.06.2025

Data aprobarii in Consiliul Facultaiii ARMM

Director Departament MDM

Prof.dr.ing. Mircea Bara

Decan
Prof.dr.ing. Nicolae Filip



http://www.festo.com/

