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ANEXA nr. 3 la metodologie

FISA DISCIPLINEI
MASINI ELECTRICE
ANUL UNIVERSITAR 2027-2028

1. Date despre program

1.1. Institutia de invatamant superior Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti

1.2. Facultatea Mecanica si Tehnologie

1.3. Departamentul care coordoneaza programul de studii | Fabricatie si Management Industrial
Departamentul care are disciplina in statul de functii | Fabricatie si Management Industrial

1.4. Domeniul de studii Mecatronica si robotica

1.5. Ciclul de studii Licentd

1.6. Programul de studii/Calificarea/Forma de organizare | Mecatronica sistemelor de fabricatie robotizate/ Inginer specialist in
mecatronicd; inginer echipamente/inginera echipamente/Dual

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei (Ro/Engl) |Masini electrice

Sisteme de Actionari

2.2. Titularul/ii activitatilor de curs Sl. Dr. ing. Constantin STOICA
2.3. Titularul/ii activitatilor de seminar/laborator/proiect Sl. Dr. ing. Constantin STOICA
2.4. Anul de studiu [111|2.5. Semestrul |Il |2.6. Tipul de evaluare |E |2.7. Regimul disciplinei |Continut DS
Obligativitate DI
2.8. Codul disciplinei P.19.L.111.0b.057
3. Timpul total estimat (ore pe semestru, activititi didactice, U — Universitate, OE — Organizatie economici)
3.1. Numdr de ore pe saptamana (U/OE) 3 (2/1) |dincare: 3.2. curs (U/OE)| 2 (2/0) |3.3.seminar/laborator/proiect (U/OE) | 1 (0/1)
3.4. Total ore din planul de invatamant (U/OE) |42 (28/14)|din care: 3.5. curs (U/OE) | 28 (28/0) |3.6. seminar/laborator/proiect (U/OE) | 14 (0/14)
Distributia fondului de timp (U/OE) Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite (U/OE 8 (0/8)
Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme de specialitate si pe teren (U/OE) 10 (0/11)
Pregatire seminarii/laboratoare/lucrari practice/proiecte, teme, referate (U/OE) 11 (0/11)
Tutorat (U/OE) 2 (0/2)
Examinari (U/OE) 2 (1/1)
Alte activitati (daci exista) (U/OE) 0 (0/0)
3.7. Total ore studiu individual (U/OE) 33 (1/32)
3.8. Total ore pe semestru (U/OE) 75(29/46)
3. 9. Numiirul de credite (U/OE) 3(1/2)
4. Preconditii (acolo unde este cazul)
4.1. de curriculum e  Parcurgerea si promovarea urmatoarelor discipline: Analizd matematica, Electronica si Automatizari,

invatarii baza cunostintelor din stiintele fundamentale

4.2. de rezultate ale | ¢  Competente de proiectare si simulare a masinilor electrice utilizate la sarcini specifice roboticii, pe

5. Conditii necesare pentru desfisurarea optimi a activitatilor didactice (acolo unde este cazul)

asigure minim 1 m?student.

5.1. Curs e  Existenta unui amfiteatru dotat corespunzator (inclusiv videoproiector) care sa

asigure minim 4 mstudent.

5.2. Seminar/Laborator/Proiect e  Existenta unui laborator dotat corespunzitor (echipamente electrice si standuri
de incercare a masinilor electrice de curent continuu si alternativ etc.) care sa

6. Obiectivele disciplinei (in corelatie cu rezultatele invatarii specifice acumulate — pct 7)

pentru a obtine performante optime si adaptabilitate la cerintele specifice ale industriei.

6.1. Obiectivul general |e  Dezvoltarea de competente avansate in proiectarea robotilor industriali, cu accent pe integrarea functionala a
al disciplinei componentelor mecanice, a motoarelor electrice de curent continuu si alternativ a electronici de putere si software

6.2. Obiectivele Curs

specifice e Prezentarea principiilor de functionare si modalitatii de comanda a motoarelor electrice utilizate in actionarea
robotilor: Studentii vor putea defini caracteristicile mecanice ale motoarelor de curent continuu de curent




oH e, Universitatea Nationala de Stiintd si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti
= Facultatea de Mecanici si Tehnologie

alternativ si a motoarelor brushles si procedeele specifice de comanda si actionare cu turatie constanta sau
variabila pentru tipurile si configuratiile de roboti cu aplicabilitatea acestora in industrie .

Aplicatii

e  Determinarea caracteristicilor mecanice ale motoarelor de curent continuu pentru a proiecta si optimiza
traiectoriile robotului

e  Determinarea caracteristicilor mecanice ale motoarelor fara perii pentru a proiecta si optimiza traiectoriile
robotului

e Analiza gradelor de libertate si fixarea motoarelor electrice pentru a dezvolta un brat de robot simplu pana la
stadiul de prototip, aplicand etapele de proiectare, selectie a componentelor si evaluare a performantei.

7. Rezultatele invatarii

® cunoagte principiile de functionare si elementele componente ale sistemelor de actionare
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Competente la care participa disciplina, conform suplimentului la diploma’l6

Competente profesionale
Competenta 2. Defineste cerinte tehnice
Competenta 3. Proiecteaza prototipuri
Competenta 8. Aproba proiecte ingineresti
Competenta 9. Utilizeaza software CAD
Competenta 10. Examineaza principii tehnice

Competente transversale:

8. Metode de predare

Curs. Prezentarea cursului se va face prin combinarea expunerii cu videoproiectorul cu desene si explicatii realizate
la tabla. Se vor prezenta exemple si studii de caz la toate capitolele, precum si proiectarea de scurte filme explicative cu
principiile de functionare ale motoarelor electrice

Cursul va fi predat interactiv, studentii primind diverse bonificatii pentru raspunsuri corecte la intrebari adresate de
catre cadrul didactic. Se va incuraja prezenta activa a studentilor la curs si se va pune accent pe consolidarea progresiva a
cunostintelor mentionate la punctul 7.

Cadrul didactic titular va prezenta incéd de la primul curs modul cum vor fi obtinute punctaje care dau nota finala si
conditiile minime de promovare.

Laboratorul. Lucrarile de laborator contribuie la deprinderea notiunilor practice privind masurarea si evaluarea unor
caracteristici mecanice ale motoarelor electrice tipice utilizare in actionare componentelor unui robot. Activitatea de laborator
se va desfasura cu semigrupa, in echipe de 4-5 studenti, contribuind astfel la formarea competentelor disciplinei masini
electrice.

9. Continuturi
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9.1. Curs
Capitol Continut Nr. ore
1. Cap 1 Introducere . 4h
1.1 Clasificarea masinilor electrice
1.2 Materiale Electrotehnice utilizate in constructia masinilor electrice
1.3 Regimurile de functionare ale masinilor electrice
2. Cap 2. Masina electrica de curent alternativ 6h
e Constructie.Principiul de functionare
Caracteristica mecanica a motorului de curent alternativ trifazat
Pornirea. Reglarea turatiei motorului de curent alternativ
3 Cap .3 Masina electrica de curent continuu 6h
e Constructie.Principiul de functionare
e  Caracteristica mecanica a motorului de curent continuu
e  Pornirea. Reglarea turatiei motorului de curent continuu
4 Cap. 4 Motorul Brushless 4h
e Constructie.Principiul de functionare
e  Caracteristica mecanica a motorului Brushless
e  Pornirea. Reglarea turatiei motorului Brushless
5 Cap .5 Masina electrice speciale 8h
e  Constructie.Principiul de functionare
e  Caracteristica mecanica a servomotorului de curent continuu
e Pornirea. Reglarea turatiei servomotorului de curent continuu
28 h
Bibliografie

Andrei Nicolaide, Wilhelm Kappel, Elena Helerea s.a, Calculation and Design of a Synchronous Generator with Rare-Earth
Permanent Magnets,2015, Editura: A.G.I.R

Neculai Galan, Masini electrice,2011,Academia Roméana

Augustin Moraru, Masini electrice. Teorie, incercari si exploatare,2010,Editura: A.G.L.R.

lon Boldea ,Transformatoare si masini electrice. Editie revazuta si adaugita.,2009,Editura: Politehnica, Timisoara
Prof.dr.ing. lon Boldea, Transformatoare si masini eletrice. Bucuresti : Editura Didactica si Pedagogica, R.A, 1994. 375 p.:
il.; 24 cm. ISBN 973-30-2341-8. 621.3 / B 66 ; 621.3 / B 66.

Constantin Ghita, Modelarea si parametrii convertoarelor electromagnetice, Ed. Printech 2003

Masini electrice : Note de curs: Livinti, Petru 1998  Editura Universitatii Bacau

Introducere in dinamica masinilor electrice de curent alternativ Campeanu, Aurel 1998,Academia Romana
GHEORGHIU, I. S. Masini electrice. Editia a |l-a Bucuresti : Editura Didactica si Pedagogica, 1962

BICHIR, Nastase I; Conf.dr.ing. Constantin Raduti; Conf.dr.ing. Ana-Sofia Diculescu. Masini electrice - Pentru subingineri..
Bucuresti : Editura Didactica si Pedagogica, 1979. 455 p.: il.; 23 cm. Bibliogr. la p. 453. 621.3 /B 52 ; 621.3 / B 52.
GALAN, Nicolae, Constantin Ghita;Mihai Cistelecan. Masini electrice.. Bucuresti : Editura Didactica si Pedagogica, 1981.
589 p.: il.; 24 cm. p. 587-589. 621.3/ G 15 ; 621.3 / G 15.

C. Stoica Masini electrice (notite curs)

9.2. Laborator/Seminar/Proiect /)
Nr. Continut Nr. ore
crt. ’
Reguli de protectia muncii. Prezentarea echipamentelor de laborator.
1. |Studiul functionarii masinii de cc cu exicitatie independenta 2h
2. Studiul functionarii masinii de cc cu exicitatie serie 2h
3. Studiul functionarii masinii de c. a trifazata si monofazata 2h
4, Studiul motorului Brushless . Scheme de alimentare si comanda 2h
5. [Studiul functionarii masinii electrice sincrone cu magneti permanenti 2h
6. |Studiul functionarii servomotorului de curent continuu 2h
Motorul universal cu colector. Scheme de alimentare si comanda.
7. Incheierea situatiei la laborator 2h
TOTAL 14h
Bibliografie

Masini electrice : indrumar pentru aplicatii: Togui, Luxandra; Morega, Mihaela, 1997, Universitatea Politehnica din

Bucuresti

BALA, Constantin. Masini electrice : Teoria si incercari Bucuresti : Editura Didactica si Pedagogica, 1982. 632 p
C.Stoica, Masini electrice Indrumar laborator 2016
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Mentiuni suplimentare

8)

Studentii pot realiza fotografii sau inregistrari audio-video in salile in care se desfdsoard activitdti didactice numai cu acordull
cadrului didactic si in conditiile stabilite de catre acesta;

La intrarea in sala in care se desfasoara activitdtile didactice, studentii sunt rugati sa comute telefoanele mobile pe modul silentios|
si sa nu le foloseasca in timpul orelor;

Toate materialele primite de cdtre studenti in mod direct sau prin postare pe platforma e-learning sunt supuse legislatiei national
si internationale privind drepturile de autor; acestea pot fi utilizate de cdtre studenti numai in scop didactic; orice altd utilizare sau|
postare pe site-uri cu acces deschis fird acordul detinatorului drepturilor de autor poate fi pedepsiti in conformitate cu legea
nr.8/1996 privind drepturile de autor si drepturile conexe si cu Conventia de la Berna

10. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptirile reprezentantilor comunititilor epistemice, asociatiilor profesionale si
angajatorilor din domeniul aferent programului

In vederea actualizarii si imbunatatirii continutului disciplinei, cadrul didactic a participat la urmitoarele activitati:

sesiuni de consultare si schimb de experientd cu reprezentanti ai comunititilor epistemice si ai asociatiilor profesionale din
domeniul roboticii si ingineriei industriale;

intalniri de lucru cu angajatori si specialisti din industrie (ex. Automobile Dacia, Subansamble Auto, IPad, GoldPlast) pentru a
discuta competentele si cunostintele necesare in piata muncii actuala;

ateliere si conferinte organizate de institutii academice si organizatii profesionale relevante (ex. la Universitatea Nationald de
Stiintd si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti, Centrul Universitar Bucuresti, Universitatea din Belfort-Montbeliard si
Universitatea din Tarbes, Franta), pentru schimbul de bune practici in actualizarea programelor de studiu.

11. Evaluare
Tip activitate 11.1. Criterii de evaluare 11.2. Metode de 113 Ponderevdm
evaluare nota finala
Evaluare finala |3 subiecte scrise (3x 10 p) + 1 subiect . o
11.4. Curs/ (40p) oral (10 p) Examen scris si oral 40 %
Teme de casa — 20 p Teme de casa 20 %
11.5. Seminar/ Evaluare pe
.L.aborator y parcursul Lucrare scrisa fara degrevare — 20 p (2 Lucrare semestriali 20 %
proiect/ 7 semestrului (60p) | subiecte scrise x 10 p fiecare)
Examinare in cadrul sedintelor de lucrari | Evaluare orala 20 %

11.6. Conditii de promovare: minimum 50 de puncte obtinute;

50,...54p - nota 5; 55,....64p - nota 6; 65,....74. > nota 7; 75,...84p >nota 8; 85...94p - nota 9; 95,...100 p - nota 10

Mentiuni suplimentare/ 8).

- in timpul semestrului se poate organiza examen partial: 20p (2 subiecte scrise x 10p), incluse in cele 40 aferente examinarii finale/;

- 1in cazul in care studentul participa la conferinte (studentesti, locale, nationale, internationale) sau concursuri (nationale, internationale)
care au ca tematica prescrierea preciziei produselor, acesta va putea beneficia de puncte suplimentare sau de echivalarea unor teme de
casa si/sau lucrari gi/sau prezentd, in functie de rezultatele obtinute/;

- la lucrarile scrise studentii nu au voie sa foloseasca telefoanele mobile si nici alte echipamente electronice cu exceptia calculatoarelor
stiintifice simple/.

11.7. Standard minim de performanta

Capacitatea de a aplica conceptele de proiectare a unui brat robotic simplu sau alt element din cadrul unui robot actionat cu
motoare electrice

Prezentarea principiilor de functionare ale masinilor electrice utilizate in constructia robotilor

intelegerea principiilor de control si prototipare rapidd pentru a realiza teste functionale pentru evaluarea performantei
componentelor proiectate.

Data completarii Titular de curs, Cadru didactic coordonator,

14.11.2024 S.1. dr. ing. Stoica Constantin S.1. dr ing Stoica Constantin
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Data avizarii in departamentul Director Departament Fabricatie si Management Industrial
Fabricatie si Management Industrial Prof. dr. ing. Daniela-Monica IORI%AQHE =
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