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

licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Mecatronica-lic.

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

57

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Mecatronica sistemelor biomedicale

2.2 Titularul de curs

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

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Alexandru.lanosi@mdm.utcluj.ro

S.l.dr.ing. Alexandru lanosi-Andreeva-Dimitrova —

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

2.4 Anul de studiu 4 | 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 4 2 ) 0 1 ) 1

saptdmana care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.4 Numar de ore pe 56 din 3.5 )8 3.§ 0 3.6 14 3..6 14

semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
(b) Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 14
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 17
(d) Tutorat 7
(e) Examinari 3
(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

4.1 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
proiect este obligatorie; se vor folosi articole, brevete, volume conferinte,
modele, demonstratoare, documentatie de specialitate.




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
5 proiectadrii unui sistem mecatronic complex
9 C4.3 - Capacitate de elaborare a documentatiei pentru proiectul tehnic si a proiectului tehnic de
E executie Tn medii informatice. Modelare 3D a subsistemelor pentru sisteme mecatronice
3 complexe.
g C5.4 - Elaborarea de criterii si metode de evaluare a produselor din domeniile de varf ale
‘g mecatronicii .
€ C6.1 - O profunda intelegere a conceptului de sistem mecatronic
S C6.5 - Sa poatd 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
% % verticala asupra unor probleme ingineresti complexe.
% g Formarea deprinderilor de a conduce grupuri profesionale a capacitatii de repartizare
CEL @ | /planificare a activitatilor pe etape si delegarea responsabilitatilor catre subordonati cu
8 E | explicarea completd a indatoririlor.

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)

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Cunoasterea sistemelor mecatronice cu aplicatii biomedicale, n
special in ingineria de recuperare si in tehnologia de asistare

- Familiarizarea cu componentele si tendintele actuale in domeniul
ingineriei biomedicale;

- Rezolvarea unor probleme concrete referitoare la structura,
functionarea si proiectarea unor sisteme mecatronice destinate

7.2 Obiectivele specifice suplinirii sau asistarii functiilor pierdute;

- Determinarea experimentala a caracteristicilor functionale ale ale
sistemelor biomedicale studiate;
- Exprimare in scris si oral a unor opinii privind teme din domeniu.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Componente ale ingineriei biomedicale. Caracteristici
definitorii ale domeniului si tendinte actuale. 5
Recuperarea, ingineria de recuperare si tehnologia de
asistare. Expunerea libera la
2. Biomecanica organismului uman. Structura paratului tabla combinata cu
locomotor. Osteologie. Artrologie. Miologie; Miscarile 5 prezentari
anatomice de baza ale membrelor superioare / multimedia
inferioare, ale extremitatii cefalice, ale trunchiului
3. Recuperarea functiilor motrice prin 5
protezare.Protezarea membrului superior




4. Orteze pentru membrul superior. Teleteze pentru 5
asistarea functiilor membrului superior uman.

5. Protezarea membrului inferior. Endoproteze. Orteze )
pentru membrul inferior

6. Sisteme pentru asistarea mersului si mentinerea posturii )
bipede posturii bipede

7. Mijloace pentru redarea mobilitatii. Carucioare. Scutere. 2

8. Recuperarea functiilor senzoriale: recuperarea auzului, 5
recuperarea vazului

9. Echipamente pentru recuperare prin exercitii de )
kinetoterapie

10. Robotica pentru recuperare 2

11. Recuperarea prin stimulare electrica functionala. 2

12. Smart Home; amenajarea mediului pentru persoane cu )
nevoi speciale.

13. Exoschelete pentru membrele superioare. Sisteme )
hibride de recuperare. Interfete neuronale neinvazive.

14. Performantele sistemelor mecatronice specifice

Ingineriei de recuperare si Tehnologiei de 2

asistare.Evaluarea performantelor.
Bibliografie
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8.2 Laborator Metode de predare | Observatii
1. Studiul experimental al instrumentului de achizitie a Fatd in fata cu

datelor Pasport Xplorer GLX; Structura, functionarea si 2 respectarea tuturor

utilizarea electrogoniometrelor; normelor de
2. Determinarea experimentald a fortei dezvoltate de protectie -

muschiul biceps in functie de o sarcina ce actioneaza pe 5 expunerea libera,

o directie datd; Determinarea experimentald a interactiva, cu

electrocardiogramei; utilizarea

3. Determinarea experimentala a fortei dezvoltate de 5 standurilor
muschiul triceps in functie de o sarcina ce actioneaza pe experimentale si cu




o directie data; Determinarea experimentala a prezentari

electromiogramei; multimedia, unde e
4. Determinarea experimentala a reactiunilor in timpul 5 cazul;
mersului, alergarii si sariturii;
5. Sisteme de tip sip-n-puff. 2
6. Stimularea electrica functionala 2
7. Sisteme kinetoterapeutice 2

Proiect

Proiect de semestru: Teme individuale de proiect referitoare
la aplicatii mecatronice reprezentative in ingineria de
recuperare si tehnologia de asistare.

Exemple de teme de proiect: exerciser pentru recuperarea
la nivelul articulatiei soldului, sistem de transfer din pozitia
sezand in picioare, proteza de mana care sa asigurare o
prindere adaptata formei obiectului, exerciser de tip 14
manusa destinat recuperarii degetelor mainii, sistem de
mobilizare pasiva a mainii din incheietura acesteia,
dispozitiv portabil de monitorizare a parametrilor
biomecanici, sistem de detectare a caderii, sistem robotizat
pentru hranirea persoanelor cu dizabilitati, sistem de
achizitie EEG

Fata in fata, cu
respectarea tuturor
normelor de
protectie.

Bibliografie
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5. Popovic, D., Sinkjaer, T., Control of movement for the physically disabled, Springer-Verlag,
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor
profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Cursul de Mecatronica sistemelor biomedicale are un accentuat caracter interdisciplinar; raspunde unei
tendinte firesti de dezvoltare si evolutie a mecatronicii. Sub forme mai mult sau mai putin apropiate, acest
curs se regaseste Tn 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 |, L
din nota finala

Nota se calculeaza pe

Examenul consta din verificare, in . .
baza punctajului obtinut |40%

10.4 Curs scris pe baza unui test grila. .
la lucrarea scrisa
Pe baza activitatii din
timpul semestrului, pe
Proiectele se sustin si se noteaza baza lucrarii scrise si in

10.5 Laborator-/Proiect 40%

separat. functie de sustinerea
orala a proiectului.




La incheierea ciclului se acorda nota |[Studentii vor sustine un
pe activitatea de laborator test scris si oral in ultima [20%
sedinta de laborator

10.6 Standard minim de performanta:

Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
19 aprilie 2023 cyrs 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
Data aprobarii in Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere, Decan

Mecatronica si Mecanica prof. dr. ing. Nicolae FILIP




