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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program
Facultatea Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
Departamentul Departamentul de Calculatoare, Electronica si Automatica
Domeniul de studii Stiinte ingineresti si aplicate
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii [Echipamente si sisteme medicale

2. Date despre disciplini
Denumirea disciplinei ‘SISTEME DE EXECUTIE PENTRU APARATURA MEDICALA
Anul de studiu | v | Semestrul | 8 | Tipul de evaluare | E

Categoria formativa a disciplinei DS
Regimul DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementard
disciplinei Categoria de optionalitate a disciplinei: DOP
DOB — obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe saptamana 4 | Curs | 2 | Seminar 1 Labof qtor/ . 1 Proiect
Lucrari practice

1 b)A T(ztfilulAde ore pe semestru din planul 56 | Curs | 28 | Seminar | 14 Labqutor/ ‘ 14 | Proicct
de Invatamant Lucrari practice
Distributia fondului de timp pe semestru ore
II.a) Studiu individual 66
IL.b) Tutoriat (pentru ID)
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual (IL.a+I1.b+III) 69
Total ore pe semestru (I.b+IL.a+IL.b+III+IV) 125
Numarul de credite 5

4. Competente specifice acumulate

Competente CP3. Evaluarea, punerea in functiune, exploatarea si intretinerea sistemelor si echipamentelor medicale din
profesionale/generale |laboratoare, cabinete, clinici si spitale in conditii de securitate

CP4. Alegerea, selectia, elaborarea si evaluarea fluxurilor tehnice si de date, gestiunea elementelor tehnice
si ingineresti in institutii medicale, cunoasterea metodelor si tehnicilor de culegere, analiza si procesare a
semnalelor biomedicale

CP8. Flexibilitate in abordarea si utilizarea practica a noilor tehnologii existente iIn domeniu si capacitatea
de a utiliza tehnicile si instrumentele moderne ingineresti

Competente
transversale

5. Rezultatele invitairii

Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
Studentul/absolventul:
Studentul/absolventul: Deruleaza procese din
. . e o . < | Studentul/absolventul: . T
Descrie,  identifica, sumarizeaza managementul proiectelor de inginerie

Maisoard, evalueaza functionalitatea,
performantele, diagnosticheaza  si
depaneaza componente, blocuri
functionale de complexitate mica/medie.

biomedicala (de la proiectare, la livrare,
instalare, punere 1in functiune si
mentenantd), cu preluarea diferitelor
roluri in echipa si descrierea clara si
concisd, verbal si in scris, a rezultatelor.

concepte si notiuni ingineresti si modul
lor de aplicare in probleme concrete de
uz general specifice aparaturii si
sistemelor medicale.

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

Obiectivul general al disciplinei Disciplina abordeaza principalele notiuni privitoare la constructia, comanda,
alegerea si utilizarea elementelor specifice sistemelor de executie utilizate in
aparatura medicala.

7. Continutul predirii si invatarii

| Curs | Nr. ore | Metode de predare | Observatii
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1. INTRODUCERE iN TEORIA MECANISMELOR
1.1. Elemente cinematice.
1.1.1. Cuple cinematice.
1.1.2. Lanturi cinematice.
1.1.3. Notiuni despre rezolutie, precizie, repetabilitate
1.2. Adaptoare de miscare.

IResurse procedurale:
expunerea orald,
lutilizarea cunostintelor
anterioare, introducerea
igradata a noilor
cunostinte, exemple

2. STRUCTURA GENERALA A SISTEMELOR DE
EXECUTIE

2.1. Arhitectura generald a unui sistem de executie

2.2. Clasificarea sistemelor de executie.

2.3. Forte si cupluri statice si dinamice la nivelul sistemelor de
executie

demonstrative, discutii pe|
[problema cu explicarea
mecesitatii si modului in
care cunostintele
dobandite se vor folosi
ulterior.

3. ELEMENTE DE EXECUTIE
3.1. Electromagneti
3.2. Motoare de curent continuu
3.3. Motoare pas cu pas
3.4. Motoare brushless

Resurse materiale: Pentru
[prezentarea suportului
grafic al cursului
(distribuit in format
electronic studentilor),

3.5. Motoare pneumatice rotative si liniare
3.5.1. Surse de alimentare cu energie pneumatica
3.5.2. Variante constructive de motoare pneumatice
3.6. Microactuatoare speciale
3.6.1. Micromotoare electrostatice
3.6.2. Microactuatoare cu materiale cu memoria formei
3.6.3. Microactuatoare cu lichide reologice

elementelor multimedia
se foloseste
ivideoproiectorul iar
pentru activitati de
predare, explicatii
suplimentare se utilizeaza
tabla.

4. COMANDA ELEMENTELOR DE EXECUTIE
4.1. Sisteme de comanda pentru servomotoare de c.c.
4.2. Sisteme de comanda pentru motoare pas cu pas

4.3. Sisteme de comanda pentru motoare brushless
4.4. Sisteme de comanda pentru motoare pneumatice

5. SENZORI SI TRADUCTOARE UTILIZATE iN
SISTEMELE DE EXECUTIE

5.1.Senzori de proximitate

5.2.Senzori de gaze

5.2.Traductoare de pozitie incrementale
5.3.Traductoare de pozitie absolute

5.4. Traductoare de debit si nivel

5. SISTEME DE EXECUTIE
5.1. Alegerea regulatoarelor si acordarea parametrilor.
5.2. Stabilitatea sistemelor de executie.
5.3. Sisteme pentru reglarea vitezei si pozitiei
5.4. Sisteme pentru reglarea temperaturii si umiditatii
5.5. Sisteme pentru reglarea debitului
5.6. Sisteme pentru reglarea nivelului

6. NOTIUNI PRIVIND UTILIZAREA AUTOMATELOR
PROGRAMABILE iN SISTEMELE DE CONTROL
6.1. Arhitectura unui automat programabil
6.2. Canale de intrare/iesire de tip numeric si analogic, canale de
timp, canale contorizare, regulatoare PID
6.3. Notiuni privind programarea automatelor programabile

Bibliografie minimala recomandata

Popa C., Sisteme de executie pentru aparatura medicald, 2025, note de curs in format digital, accesibil studentilor la adresa:
https://drive.google.com/drive/folders/1lyWu-UotPwsBYj04ty VYHZGpcrROolay
Bronzino J. D. The Biomedical Engineering Handbook (Third ed.), [CRC Press, ISBN 978-0-8493-2124-5, 2018
World Health Organization (WHO), Medical Device Regulations: Global overview and guiding principles, 2020
Kim, K.C., Robotics in General Surgery 2014th Edition, Ed. Springer, ISBN-13: 978-1461487388, 511 pp, 2014
Pecsi R., Caluianu 1., Automate programabile. Culegere de probleme, ISBN 978-973-100-352-8, Editura Conspress (U.T.C.B.),

Bucuresti, 2014

Aplicatii (seminar) Nr. ore Metode de predare Observatii
1. Dimensionarea cailor de curent 2 |Discutii in grup restrans,
2. Alegerea motorului de actionare pentru un sistem de 2 [clarificare conceptuala.
executie

3. Dimensionarea aparatelor de protectie pentru un sistem de 2
executie

4. Determinarea constantei mecanice de axa, rezolutiei si 2
preciziei pentru un sistem de executie

5. Proiectarea si programarea unui sistem de reglare a 4
temperaturii controlat cu un automat programabil

6. Dimensionarea sistemelor de executie pneumatice 2
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https://web.archive.org/web/20150224012731/http:/www.crcpress.com/product/isbn/9780849321245
https://en.wikipedia.org/wiki/International_Standard_Book_Number
https://en.wikipedia.org/wiki/Special:BookSources/978-0-8493-2124-5

Bibliografie minimala recomandata |

Popa C., Sisteme de executie pentru aparatura medicald, 2025, note de curs in format digital, accesibil studentilor la adresa:
https://drive.google.com/drive/folders/1lyWu-UotPwsBY;j04tyVYHZGpcrROolay
William S. Levine, The Control Handbook, Second Ed., CRC Press, 2011

Aplicatii (laborator / lucrari practice) Nr. ore Metode de predare Observatii
1. Protectia muncii. Familiarizarea cu aparatura din laborator 2 Discutii In grup restrans,
2. Studiul regimului termic al bobinelor 2 clarificare conceptuala,
3. Electromagneti 2 experimentul condus,

4.  Studiul sistemelor de executie cu servomotoare de c.c. 2 cunoasterea prin
/brushless descoperire

5. Studiul sistemelor de executie cu motoare pas cu pas 2

6. Studiul sistemelor de executie bazate pe materiale cu memoria 2
formei

7. Studiul unui sistem cu automat programabil pentru reglarea 2
temperaturii si umiditatii prin controlul debitului de aer

Bibliografie minimala recomandata

Popa C., Sisteme de executie pentru aparatura medicala, 2025, indrumar de laborator in format digital, la dispozitia studentilor la
adresa: https://drive.google.com/drive/folders/1rNoX3uRSi9hYHy JKsZfmMWm-XC4cITS
Virginia E., Medical equipment repair, Editura Epress Publishing, 2016

8. Evaluare

Tip activitate

Criterii de evaluare

Metode de evaluare

Pondere din nota

competentele dobandite

verificarea Indeplinirii
cerintelor la realizarea
referatelor de laborator

finala
Curs INivelul de cunostinte dobandit si insusit ritmic pe Evaluare continua, evaluare 20 %
parcursul semestrului prin probe scrise la cele doua
teste programate pe parcursul
semestrului
Gradul de intelegere a tematicii prezentate la curs si Evaluare sumativa (scris si 50 %
capacitatea de aprofundare a modalitatilor de rezolvare a | oral).
unor probleme ingineresti din domeniu
Seminar Modul de pregatire continud a tematicii la activitatea de | Evaluare continua prin metode 10 %
seminar orale
Laborator/ Modul de pregétire la lucrarile practice Evaluare continua prin metode 5%
Lucrari practice orale
Gradul de indeplinire a cerintelor referitoare la Evaluare sumativa prin 15%

Data completarii

Grad didactic, nume, prenume,
semndtura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semnadtura titularului de aplicatie

25.09.2025

Conf.dr.ing. Popa Cezar

Conf.dr.ing. Popa Cezar

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

25.09.2025

Sef lucrari dr.ing. Vicoveanu Dragos

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament

25.09.2025

Conf.dr.ing. Coca Eugen

Data aprobarii in consiliul facultatii

Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului

26.09.2025

Prof.dr.ing. Milici Laurentiu-Dan
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https://drive.google.com/drive/folders/1rNoX3uRSi9hYHy_JKsZfmMWm-XC4cITS

