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SENZORI SI TRADUCTOARE

1. Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Catedra/departamentul Informatica si Ingineria Sistemelor
Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul I
Programul de studiu 0714.7 Robotica si mecatronica
Anul de studiu Semestrul Tip de Categoria Categoria de | Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS
D —unitate de | O - unitate de
II 3 E curs de curs 4
specializare obligatorie
2. Timpul total estimat
. Din care
Total ore in Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - - - -
A= A . Proiect de | Studiul materialului . .
invatdmant Curs | Laborator/seminar ) Pregétire aplicatii
an teoretic
120 30 30/- - 30 30

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de invataméant | Fizica, Programarea calculatoarelor, Matematici speciale, Metode si

modele de calcul, ASDN, Circuite si Didpozitive Electronice, Arhitectura
Calculatoarelor, Circuite Integrate Digitale, Metode numerice.

Conform competentelor Utilizarea de teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi, metode,

tehnici, scheme, diagrame etc.) pentru analizasi proiectarea dispozitivelor
senzoriele si a retelelor de senzori pentru roboti. Descrierea conceptelor,
teoriilor si metodelor de baza ale matematicii, fizicii, chimiei, adecvate
domeniului ingineriei electrice, mecatronicd si robotica aplicabile in
proiectarea §i exploatarea retelelor senzoriale aferente sistemelor de
automatizare complexe, liniilor flexibile si robotilor

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de tabla, proiector si
calculator. Nu vor fi tolerate Intarzierile studentilor, precum si convorbirile telefonice in
timpul cursului.

Laborator/seminar | Dispozitive hardware: PC performante, seturi de senzori, Kit-uri Arduino, Intel Galileo,

ESP8266, xBee, PLC;

Limbaje de programare: C/C++, Assembler;

Medii de proiectare si dezvoltare: Arduino IDE, Proteus; NI MultiSim; Compilatoare
C/C++, Assembler.

Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — 2 saptamani dupa finalizarea acesteia. Pentru
predarea cu intarziere a lucrdrii aceasta se depuncteaza cu lpct./saptdméana de intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente | CP3.Realizarea de aplicatii Hardware si Software de automatizare in robotica si mecatro-nica
profesionale | utilizind componente si ansambluri tipizate, partial tipizate si netipizate precum si medii de

dezvoltare specifice domeniului:
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CP3.1Descrierea termino-logiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale
sistemelor (meca-nice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, informa-tice etc.) utilizate
in robotica si mecatro-nicd pentru realizarea de sisteme de automatizare.

CP3.2Explicarea, interpretarea si utilizarea principiilor de functionare ale subsistemelor
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice etc.) in proiectarea si implementarea schemelor
bloc si de functionare pentru sisteme de automatizare utilizate In robotica si mecatronica.
CP3.3Elaborarea modelului constructiv- functional si proiectarea ansamblurilor partiale
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice etc.) integrate in subsisteme robotice
si mecatronice pentru automatizari locale.

CP3.4Utilizarea metodelor de evaluare a performantelor subsistemelor robotice si mecatronice
in aprecierea eficientei in exploatarea acestora.

CP3.5Elaborarea de proiecte tehnice de executie pentru ansambluri partiale de baza (electrice,
electronice, mecanice, pneumatice, hidraulice etc.) utilizate in robotica si mecatronica.

CP5. Proiectarea, implementarea si exploatarea robotilor industriali, a sistemelor robotice
complexe, sistemelor de transport si transfer, si sistemelor conexe utilizate In aplicatii
robotizate:

CP5.1 Descrierea metodelor de proiectare in medii de lucru dedicate si a principiilor de
functionaresi de exploatare a echipamentelor teh-nologice individuale specific diferitelor
procese tehnologice ;i selectarea corecta a acestora.

CP5.2 Explicarea si interpretarea, modului de integrare a categoriilor de efectori specifici
realizarii diferitelor procese tehnologice robotizate si a efectelor produse de actiunea RI in
cadrul diferitelor procese tehnologice.

CP5.3 Selectarea efectorilor specifici realizarii diferitelor sarcini de lucru si a variantelor
constructive de RI, corespunzatoare realizarii unor diferite procese tehnologice precum si
modelarea 3D parametrizatd a ansamblurilor specific pentru aplicatii robotizate.

CP5.4 Utilizarea metodelor de proiectare asistatd 2D / 3D, modelare 3D parametrizata si
simulare asistatd a functionarii RI pentru evaluarea performantelor acestor subsisteme, in
scopul implementdrii optimale a acestora in aplicatii robotizate pentru diferite procese
tehnologice.

CP5.5 Proiectarea interfetelor mecatronice de adaptare a efectorilor la robotii ndustriali si
realizarea prototipului virtual 3D al ansamblului general al acestora.

CP6. Aplicarea metodelor si tehnicilor de modelare si simulare, a instru-mentatiilor virtuale si
mediilor de dezvoltare a aplicatiilor robotice, programarea si coman-da individuala a robo-tilor
industriali, mobili si microrobotiutili-zand elemente din inteligenta artificiala:

CP6.1 Descrierea tehnicilor de modelare a comportarii si simularea functiondrii echipa-
mentelor tehnologice in cadrul diferitelor aplicatii industrial si simularea asistata a functionarii
aplicatiilor industrial robotizate de tip celula si sistem de fabricatie flexibila.

CP6.2 Explicarea si interpretarea modului de realizare a sintezei de ansamblu a sistemelor
robotizate pentru diferite aplicatii industriale, utilizand caracteristicile constructiv- functionale,
metode de modelare si simulare, a instrumentatiilor virtuale si mediilor de dezvoltare a
aplicatiilor robotice.

CP6.3 Proiectarea ansamblurilor generale ale aplicatiilor robotizate prin identificarea
parametrilor de process caracteristici, elaborarea tehnologiilor de fabricatie robotizata,
modelare 3D parametrizata si integrarea sistemelor de conducere inteligente.

CP6.4 Utilizarea metodelor standard si asistate pentru modelare parametrizatd si simulare
asistatd a functiondrii sistemelor de fabricatie robotizata in scopul evaluarii performantelor
acestora.

CP6.5 Elaborarea unui proiect ethnic si realizarea prototipului virtual 3D pentru ansamblul
general al aplicatiilor robotizate.

Competente

CT1. Comportare onorabila, responsabild, eticd, in spiritual legii pentru a asigura indeplinirea
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transversale

sarcinilor profesionale.

CT2.Demonstrarea capacitatii de lucru in echipa, identificarea rolurilor si responsabilitatilor
individuale sicomune, luarea deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de
relationare si munca eficienta in cadrul echipei.

CT3.Demonstrarea spiritului de inifiativd si actiune pentru dezvoltare profesionald si
personald, prin formare continud utilizand surse de documentare in limba romanasi in limbile
de circulatie internationala.

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general

Disciplina “Senzori si traductoare” isi propune familiarizarea viitorilor specialisti n
Robotica si Mecatronica cu problematica specificd senzorilor si sistemelor senzoriale
din componenta structurilor de automatizare complexe, liniilor flexibile si robotilor

artificiala la nivelul acestora.

Obiectivele specifice

- Cunoasterea principiilor fizice ce stau la baza constructiei senzorilor si traductoarelor.
- Identificarea senzorilor adecvati masurarii unei anumite marimi neelectrice.
- Evaluarea sistemelor complexe prin utilizarea de masurari multisenzoriale bazate pe

inteligenta artificiala

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numarul de ore

Tematica activitatilor didactice invajamant 1nva‘;amant~
cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica prelegerilor
T1. Elemente introductive. Locul senzoruluiin sistemele de masurare, clasificarea 4
senzorilor, caracteristici metrologice, conditionarea semnalelor de iesire.
T2. Senzori si traductoare parametrice, senzori rezistivi, senzori capacitivi, senzori 4
inductivi.
T3. Senzori si traductoare active, senzori si traductoare optice, senzori si 4
traductoare termoelectrice, senzori si traductoare piezoelectrice, senzori si
traductoare magnetoelectrice.
T4. Senzori aferenti proceselor industriale: senzori de proximitate; senzori de efort: 14
forta, cuplu; senzori de temperatura; senzori de deplasare; senzori de presiune;
senzori de viteza; senzori de nivel; senzori de debit; senzori de vibratie si
acceleratie; senzori pentru analiza gazelor; senzori chimici si biochimici.
T5. Elemente de inteligentd a senzorilor: senzorul simbolic, generarea reperelor 4
scarii simbolice, adaptarea scarii de masurare simbolica, senzorul fuzzy-simbolic,
conversia numeric-fuzzy-simbolicd, senzori fuzzy-simbolici multidimensionali.
Total prelegeri: 30
Numarul de ore
Tematica activitatilor didactice invafamant 1nva‘;aman‘E
cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica lucririlor de laborator/seminarelor
LL1. Studiul senzorlor si traductoarelor tensometrice. 4
LL2. Studiul senzorlor si traductoarelor fotoelectrice. 4
LL3. Studiul senzorilor si traductoarelor de presiune. 4
LL4. Studiul senzorilor si traductoarelor de temperatura. 4
LL5. Studiul senzorilor si traductoarelor de vibratie si acceleratie. 4
LL6. Studiul senzorilor si traductoarelor de deplasare. 4
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LL7. Studiul senzorilor si traductoarelor de nivel. 6

LLS8. Studiul retelelor senzoriale specifice robotilor: tactile, optoelectronice, 4
piezorezistive, wireless.

Total lucrari de laborator/seminare: 30/-
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9. Evaluare

N FO}' H}a Eie Periodica Curenta Lucrul individual Examen final
Invatamant Atestarea | Atestarea 2
Cu frecventa 15% 15% 15% 15% 40%

Standard minim de performanta

Prezenta si activitatea la prelegeri si lucrari de laborator
Obtinerea notei minime de ,,5” la fiecare dintre evaluari si lucrari de laborator
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