1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior UNIVERSITATEA DIN ORADEA

1.2 Facultatea FACULTATEA DE INGINERIE ELECTRICA SI
TEHNOLOGIA INFORMATIEI

1.3 Departamentul INGINERIA SISTEMELOR AUTOMATE Sl
MANAGEMENT

1.4 Domeniul de studii INGINERIA SISTEMELOR

1.5 Ciclul de studii MASTER

1.6 Programul de studii/Calificarea SISTEME AUTOMATE AVANSATE /MASTER

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Actionari electrice avansate

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi

2.3 Titularul activitatilor de Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi

laborator

24 Anul destudiu || | 25Semestrul | 1 | 2.6 Tipul deevaluare | Ex | 2.7 Regimul disciplinei | DA

3. Timpul total estimat (ore pe semestru a activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe siptdmana 3 din care: 3.2 curs 2 | 3.3laborator 1

3.4 Total ore din planul de invatamant 42 | dincare: 3.5curs 28 | 3.6 laborator 14

Distributia fondului de timp ore 83ore

Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 36

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10

Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 28

Tutoriat

Examinari 9

Alte activitati.........cccoevveeveseeninnnnns

3.7 Tota ore studiu individual 83

3.9 Total ore pe semestru

3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

5. Conditji (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a - Prezenta la minim 50% din cursuri
cursului - Cursul se poate desfasura fata in fatd sau on-line

5.2. de desfasurare a - Frecventa la orele de laborator sub 70% conduce la refacerea disciplinei
laboratorului /proiectului | - laboratorul se poate desfasura fata in fgd sau on-line




6.1. Competentele specifice acumulate
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6.2. Rezultatele asteptate ale invatarii

Cunostiinte

1. Studentul/absolventul Tntelege arhitectura si functionarea sistemelor mecatronice si a proceselor
automati zate complexe.

2. Studentul/absolventul descrie, identifica si sumarizeazd concepte din sisteme automate de fabricatie,
sisteme de actiondri electrice avansate, rgele industriale, roboti mobili, roboti industriali, vedere
artificiala si prelucrarea imaginilor, precum si modul lor de aplicare in probleme concrete.

Aptitudini

1. Studentul/absolventul utilizeazd metode avansate de modelare matematica Si Simulare pentru analiza
performantei sistemelor.

2 Studentul/absolventul configureaza si implementeaza sisteme de conducere a proceselor industriale, a
robotilor si liniilor de fabricaie flexibile, inclusiv prin abordari moderne de loT si Industry 4.0, alege
echipamentele si pune in functiune structurile aferente, rezolvarea de probleme bine definite din ingineria
sistemelor.

Studentul/absolventul modeleaza la nivel de sistem si realizeaza sisteme de control numerice, interfete si
sisteme bazate pe microcontrolere, microprocesoare.

Studentul /absolventul rezolva probleme practice de monitorizare si conducere automatd a sistemelor de
actionare electricd avansata.

Responsabilitate
si autonomie

1. Studentul/absolventul demonstreaza autonomie n alegerea si aplicarea tehnologiilor de control adaptate
la cerintele sistemelor.

2. Studentul/absolventul arata spirit de initiativa si actiune pentru actualizarea cuncstintelor profesionale si
de cultura organizationala.

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

7.1 Obiectivul genera al disciplinei = Disciplinaare caobiectiv familiarizarea studentilor de la

specializarea de masterat Sisteme Automate Avansate, cu
domeniul actionarilor electrice avansate.

7.2 Obiectivele specifice = Cursul Tsi propune prezentarea elementelor teoretice ale

actionarilor electrice avansate
= Laboratorul furnizeaza cunostintele necesare studentilor pentru a
putea cunoaste si conduce o actionare electricd avansatd

8. Continuturi

8.1.Curs

Metode de predare Observatii

Cap.1l. Actionari electrice avansate cu servomotoare de
curent continuu

1.1.Constructia servomotoarelor de curent continuu Expunere liberd, cu ;E
1.2 Caracteristicile idedizate ale servomotoarelor de curent prezentarea cursului pe
continuu videoproiector si pe tabla 1h

1.3. Comanda electronica a servomotoarelor de curent

continuu




Cap.2. Actionari electrice avansate cu servomotoare
asincrone Expunere liber, cu
2.1. Servomotoare asincrone trifazate prezentarea cursului pe 1h
2.2. Comanda masinii asincrone videoproiector si pe tabla 2h
2.3. Controlul direct al cuplului la masina asincrona 1h
gre]lgr.i.n éAcgonarl electrice avansate cu servomotoare Expunere liber, cu

. oy prezentarea cursului pe 1h
3.1. Servomotoare sincrone fara perii videoproiector si pe tabl oh
3.2. Modelul matematic al motorului fara perii Tn regim
dinamic 1h
3.3. Reglarea vitezei motorului fara perii
Cap.4. Actionari electrice avansate cu motoar e pas cu
pas
4.1. Constructia si functionarea motoarelor pas cu pas 1h
4.2. Clasificarea motoarelor pas cu pas Expunere liberd, cu 1h
4.3. Alimentarea motoarel or pas cu pas prezentarea cursului pe 1h
4.4. Principii de comanda a masinilor pas cu pas videoproiector si pe tabla 1h
4.5. Structuri de comanda 1h
4.6. Modele matematice ale motoarelor pas cu pasin 1h
coordonate reale
Cap.5.Sisteme de reglare cu masina de inductie
alimentata la frecventa variabila
5.1. Motorul de inductie alimentat de la surse nesinusoidale
de tensiune sau curent _ 1h
5.2. Sisteme de reglare scalara a vitezei motorului de Expunere libera, cu 1h
inductie prezentarea cursului pe 1h
5.3. Sisteme de reglare vectoriald a vitezei motorului de videoproiector si pe tabla 1h
inductie 1h
5.4.Controlul vectorial in curent al motorului de inductie 1h
orientat direct dupa fluxul rotoric
5.5.0rientarea indirecta dupa flux
5.6.Controlul vectorial a cuplului
Cap.6. Actionari electrice avansate cu motoareliniare Expunere liberd, cu
6.1. Tipuri constructive de motoare liniare prezentarea cursul,ui pe 1h
6.2. Aplicatii ale motoarelor liniare i ector si pe tabl 1h
6.3. Comutatia motoarelor liniare fara perii videoprolector st p 1h
6.4. Modelul matematic al motoarelor liniare 1h
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8.2. Laborator Metode de predare Observatii
Studentii primesc referatele

1. Prezentarea laboratorului, a normelor de protectia muncii pentru laborator cu cel

si a semnelor conventionale specifice domeniului | putin o saptaméana Tnainte, 2h

actiondrilor electrice. le studiaza si realizeaza 2h




2.Comanda axului principal la masina unealtd GPR 45

NC.Selectarea turatiilor

3.Comanda avansurilor la masina unealta GPR 45 NC
4.Comanda capului revolver |lamasina unealta GPR 45 NC
5. Comanda cu microcontroler a servomotoarelor de curent

continuu

6. Comanda cu microcontroler a motoarelor pas cu pas

7.Incheierea situatiei la laborator

partea practica a lucrarii
sub Tndrumarea cadrului 2h
didactic.
2h
2h
2h
2h
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Oradea, 2009
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

= Continutul disciplinei se regaseste Tn curricula specializérii de Sisteme Automate Avansate si din ate
centre universitare care au acreditate aceste specializari (Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca,
Universitateadin Craiova, Universitatea ,,Politehnica”din Timisoara, Universitatea Gh. Asachi lasi,
etc), iar cunoasterea sistemelor de actionari electrice avansate si a modului de functionare si proiectare
aacestoraeste o cerintd stringenta a angajatorilor din domeniu (Comau, Faist Mekatronics, Celestica,

GMAB etc).
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare | 10.2 Metode de evaluare | 10.3 Pondere din nota
Evaluarea se poate finala
desfasura fata in fati
sau on-line
10.4 Curs - pentru nota 5 este Examen oral 70 %
necesara cunoasterea Studentii primesc spre
notiunilor fundamentale | rezolvarefiecare céte 3
cerute in subiecte, fara a | subiecte deteorie.
prezenta detalii asupra Pentru promovarea
acestora examenului fiecare
- pentru nota 10, este subiect trebuie tratat
necesara cunoasterea pentru minim nota 5.
amanuntita a tuturor
subiectelor
10.5 Laborator - pentru nota. 5, Aplicatie practica 30%

cunoasterea standurilor
utilizate larealizarea
lucrarilor de laborator ,
fara a prezenta detalii
asupra acestora

- pentru nota 10,
cunoasterea amanuntita a
modalitatii de realizare
practica a tuturor
lucrarilor de laborator

Fiecare student primeste
0 notd pentru activitatea
lalaborator in timpul
semestrului si pentru
dosarul cu lucrarile de
laborator.

10.7 Standard minim de performanta




Rezolvarea si explicarea unor probleme de complexitate medie, asociate actionarilor electrice avansate.
Asumarea responsabila de sarcini specifice Tn echipe plurispecializate si comunicarea eficientd la nivel
institutional.

Elaborarea si sustinerea cu argumente a aplicarii unui plan personal de dezvoltare profesionala.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de proiect
15.09.2025 Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi
e-mail: hsilaghi @uoradea.ro

Data avizarii Tn departament Semnatura directorului de departament
18.09.2025 Prof.univ.dr.ing. Helga Silaghi

e-mail: hsilaghi @uoradea.ro

Data avizarii in Consiliul facultatii

25.09.2025
Semnaturd Decan
Conf.univ.dr.ing. Eugen Gergely
e-mail: egergely@uoradea.ro




