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

67

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Proiectare asistata de calculator Il

2.2 Titularul de curs

Conf.dr.ing.Olimpiu HANCU, email: Olimpiu.Hancu@mdm.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /

laborator / proiect

S.L.dr.ing. Ciprian RAD, email: Ciprian.Rad@mdm.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu v | 2.5 Semestrul | 2 | 2.6 Tipul de evaluare colocviu

Categoria formativa DID

2.7 Regimul disciplinei

Optionalitate DI
3. Timpul total estimat
< « s A x . 3.2 33 33 3.3
3.1 Numar de ore pe saptamana| 4 |din care: curs 2 Seminar 0 Laborator 2 Proiect 0
3.4 Numar de ore pe semestru 56 |din care: 35 28 3'.6 0 3.6 28 3'.6 0
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 bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 21
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 30
(d) Tutoriat
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati: consultatii 2
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. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

PAC-I, cunostinte generale in domeniile: Dinamica sist. mecanice,
Mecatronica.

4.2 de competente

Competentele specifice disciplinelor de la pct.4.1

5. Conditii (acolo unde este ca

zul)

5.1. de desfasurare a cursului

Sala de curs, tabla, creta colorata, proiector multimedia

5.2. de desfasurare a
laboratorului

Laborator de specialitate prevazut cu sisteme de calcul si software specific
lucrarilor descrise la punctul 8.2




6. Competentele specifice acumulate

Competente
profesionale

Aplicarea cunostintelor fundamentale de cultura tehnica generala si de specialitate pentru rezolvarea
problemelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.

Elaborarea si utilizarea schemelor, diagramelor structurale si de functionare, a reprezentarilor grafice si a
documentelor tehnice specifice domeniului Mecatronica si Robotica.

Proiectare asistata, realizare si mentenanta sistemelor mecatronice prin integrarea subsistemelor
componente (mecanic, electronic, optic, informatic etc.).

Competente
transversale

Indeplinirea sarcinilor profesionale cu identificare exactd a obiectivelor de realizat, a resurselor disponibile,
conditiilor de finalizare a acestora, etapelor de lucru, timpului de lucru si termenelor de realizare aferente.
Identificarea nevoii de formare continua si utilizarea eficienta a surselor informationale si a resurselor de
comunicare si formare profesionala asistata (portaluri Internet, aplicatii software de specialitate, baze de
date, cursuri on-line etc.) atat in limba romana cat si intr-o limba de circulatie internationala.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

Dobandirea de cunostinte si formarea de competente necesare
proiectarii sistemelor mecatronice cu ajutorul calculatorului.

7.2 Obiectivele specifice

- dezvoltarea competentelor privind proiectarea sistemelor mecanice
si mecatronice cu ajutorul calculatorului: modelarea geometrica 3D
parametrizatd, modelarea matematica a componentelor sistemelor
mecatronice, simularea numerica a raspunsului modelului sub
actiunea  fincarcarilor, determinarea  parametrilor  miscarii,
configurarea parametrilor in analiza cu element finit, analiza
dinamica a sistemului integrat, optimizarea conceptuala pe baza
simularii numerice;

-utilizarea produselor software specifice privind proiectarea integrata
a sistemelor mecatronice.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
C1. Proiectarea asistata a sistemelor mecatronice
Notiuni introductive. Prezentare obiective. Evaluare. 2
Medii integrate de proiectare a sistemelor mecatronice.
C2. Analiza sistemelor mecatronice | (asistata de calculator) )
Analiza structurala de tip static (ASS).
C3. Analiza sistemelor mecatronice Il (asist. de calculator)
. . . 2
Analiza structurala de tip dinamic (ASD).
C4. Optimizarea topologica (OT)
Determinarea configuratiei spatiale optime a unui reper
(element structural) care verifica un indicator de performanta 5 expunerea,
(tensiuni interne, deplasari limita, masa minima) in conditiile problematizarea,
existentei unor constrangeri de tipul: volum/domeniu de demonstratia,
proiectare dat, sarcini externe, conditii fabricatie. studiul de caz,
C5. Optimizarea formei (OF) brainstorming
Determinarea configuratiei spatiale optime a unui reper )
(element structural) prin modificarea unor variabile asociate
cu o forma acestuia.
C6. Elemente de analiza numerica
Aspecte specifice Tn utilizarea metodei elementului finit Tn
simularea comportarii sistemelor mecanice/mecatronice. 2
Elemente de analiza modala a sistemelor mecanice. Analiza
comportarii sistemelor mecanice sub influenta temperaturii.
C7. Elemente de analiza dinamica. Optimizare constructiva | 2




Analiza dinamica a sistemelor sub actiunea fincarcarilor.
Configurarea parametrilor specifici. Optimizarea sistemului
mecanic (forma elementelor) pe baza rezultatului simularilor
numerice. Criterii de optimizare: masa minima, egala
rezistenta, frecventa proprie.

C8-C9 Modelarea integrata a sistemelor mecatronice
Parcurgerea cu ajutorul calculatorului (Matlab/Simulink) a
unor etape specifice Tn proiectarea sistemelor mecatronice

vizdnd: sistemul de actionare, sistemul senzorial, | 4
comportamentul dinamic, sistemul de control, procesarea
datelor, simularea si testarea sistemului integrat, optimizarea
unor functii etc.

C10. Proiectarea bazata pe model (I)

Modelarea sistemelor hibride/mecatronice in Matlab/
Simulink plecand de la ecuatiile functionale. Tehnici de
implementare a ecuatiilor diferentiale. Testarea modelelor si | 2
analiza dinamica a raspunsului. Metode de proiectare a
sistemului de control. Tehnici de vizualizare/prelucrare a
rezultatelor.

C11. Proiectarea bazata pe model (ll)

Modelarea si simularea sistemelor mecatronice utilizand
bibliotecile Matlab/Simulink/Simechanics. Proiectarea 5
sistemului de control (Matlab) prin preluarea modelul
matematic al sistemului mecanic conceput pe baza
modelului geometric (SolidWorks).

C12. Implementarea functiei de control

Proiectarea sistemului de control (asistat de calculator 5
Matlab) pe baza ecuatiilor sistemului mecanic.

Implementarea si testarea functiei de control.

C13. Proiectarea optimala a sistemelor mecatronice (1)

Studiu de caz, abordare integrata (pendulul invers). 2
Concepte de optimizare.

C14. Proiectarea optimala a sistemelor mecatronice (l1)

Studiu de caz, abordare integrata (sistem de pozitionare 2

surub-piulita). Optimizare.

Bibliografie
1.Bishop, R., H., The Mechatronics Handbook, CRC Press, 2002.

2.McMahon C., Browne J. — CAD/CAM- From Principle to Practice, McGraw — Hill, 1987.
3.Kardestuncer H. — Finite element handbook, McGraw-Hill, Inc.,1987.
4.Edney R.C. — Computer Aided Design for Mechanical Engineering, Mc Graw- Hill, 1990.
5.Watson H.J., Blackstone J. H. — Computer simulation, John Wiley & Sons, Inc, 1989.

6.Maties, V., Mandru, D., s.a., Tehnologie si Educatie Mecatronica, Editura Todesco, Cluj-Napoca, 2001.

8.2 Laborator Nr.ore | Metode de predare | Observatii
L.1 Realizarea modelului geometric. Obiecte specifice

mediilor CAD. Proprietatile acestora. Configurarea 2

constrangerilor de miscare. Aplicarea sarcinilor. expunerea,

L.2 Configurarea dinamicii sistemului de forte aplicat (sarcina problematizarea,

dinamica). Simularea (calculul) parametrilor miscarii pentru 2 demonstratia,

un sistem mecanic. studiul de caz,

L.3 Elemente de analiza numerica (metoda elementului finit). 5 brainstorming

Reguli de configurare a retelei. Simularea dinamica.

L.4 Simularea/analiza raspunsului elastic al sistemelor 2




mecanice supuse solicitarilor externe. Stare de tensiune,
deformatii, deplasari. Analiza rezultatelor. Optimizare.

L.5 Efectuarea unei analize modale. Efectuarea unei analize
de transfer termic.

L.6 Modelarea si simularea cu Matlab/Simulink/Simechanics 2

L.7 Efectuarea unei analize dinamice pentru un sistem
mecanic supus solicitarilor externe.

L.8 Optimizarea sistemului/comportamentului dinamic. 2

L.9 Exportul modelului in Matlab. Precizarea marimilor de
intrare si de iesire. Configurarea sistemului de control 2
utilizand modulul Simulink.

L.10 Proiectarea controlerului (SFC)sistemului mecatronic (1)

L.11 Proiectarea controlerului (SFC)sistemului mecatronic (I1)

L.12 Optimizarea comportarii sistemelor mecatronice.

L.13 Studiu de caz (l)

NININININ

L.14 Studiu de caz (ll)

Bibliografie

1. Documentatie SolidWorks (manual,tutorial).

2. Documentatie Matlab/Simulink (manual,tutorial).

3. Studii de caz — Lab. Mecatronica si Echipamente de Automatizare

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

Parcurgerea continuturile teoretice si a aplicatiilor cursului asigura studentilor competentele necesare
privind proiectarea sistemelor mecanice si mecatronice cu ajutorul calculatorului: modelarea geometrica
3D parametrizata, modelarea matematicd a componentelor sistemelor mecatronice, simularea numerica a
raspunsului modelului sub actiunea incarcarilor, determinarea/vizualizarea variatiei parametrilor miscarii,
configurarea parametrilor in analiza cu element finit, analiza dinamica a sistemelor, optimizarea
conceptualad pe baza simularilor numerice. Parcurgerea cursului implica cunoasterea si utilizarea utilizarea
produselor software specifice privind proiectarea integrata a sistemelor mecatronice, instrumente software
care se utilizeaza curent in industrie in contextul proiectarii sistemelor moderne.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare | . s
din nota finald

Prezentare sistem

10.4 Curs Evaluare finala cunostinte aplicate proiectat (tema) + 80%
Nota: N1 (notare de la 1 la 10) intrebari (oral). °
Eval ., ; ol Eval -

105 Laborator valuare continua deprinderi aplicate valuare continua 20%

Nota: N2 (notare de la 1 la 10) (laborator)

10.6 Standard minim de performanta

Conditia de obtinere a creditelor: N>5; N= 0.8N1+0.2N2




Data completarii:  Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
12.04.2023 Curs Conf.dr.ing. Olimpiu HANCU
Aplicatii S.L.dr.ing. Ciprian RAD
Data avizarii in Consiliul Departamentului MDM Director Departament
Prof.dr.ing. Mircea BARA
19.04.2023
Data aprobarii in Consiliul Facultatii ARMM Decan

Prof.dr.ing. Nicolae FILIP
26.04.2023




