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FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
Facultatea Inginerie Mecanica, Autovehicule si Robotica
Departamentul Mecanica si tehnologii
Domeniul de studii Mecatronici si Robotica
Ciclul de studii Licenta
Programul de studii Mecatronica
2. Date despre disciplini
Denumirea disciplinei ‘ DINAMICA SISTEMELOR MECATRONICE
Anul de studiu | " | Semestrul | 6 | Tipul de evaluare | E
Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF - fundamentala, DS - de specializare, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOB
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa

3.  Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe saptimana 3 | Curs | 2 | Seminar - | Laborator/ 1 | Proiect -
Lucrari practice

I b) Totalul de ore pe semestru din planul 42 | Curs | 28 | Seminar - | Laborator/ 14 | Proiect -

de invatamant Lucrari practice

Distributia fondului de timp pe semestru ore

11.a) Studiu individual 30

11.b) Tutoriat (pentru 1D) -

III. Examinari 3

IV. Alte activitati (precizati):

Total ore studiu individual (I1.a+11.b+I11) 33
Total ore pe semestru (I.b+1l.a+11.b+I11+1V) 75
Numarul de credite 3

4. Competente specifice acumulate
Competente CP4 — defineste cerinte tehnice
profesionale/generale | Specifica proprietiti tehnice ale bunurilor, materialelor, metodelor, proceselor, serviciilor, sistemelor,
software-ului si functionalitatilor, prin identificarea si raspunsul la nevoile particulare care urmeaza sa fie
satisfacute 1n functie de cerintele clientilor.
CP21 — testeaza unitati mecatronice
Testeaza unitati mecatronice folosind echipamente corespunzitoare. Colecteaza si analizeaza date.
Monitorizeaza si evalueaza performanta sistemului si ia masuri, daca este necesar.
Competente CT1 — efectueaza calcule - efectueaza calcule legate de munca |utilizeaza numere | lucreaza cu cifre
transversale (Rezolva probleme matematice pentru atingerea
obiectivelor legate de munca.)

5. Rezultatele invatirii
Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie

Studentul/absolventul descrie, Studentul/absolventul arata spirit de initiativa si
identifica si sumarizeaza concepte actiune pentru actualizarea cunostintelor
fundamentale din mecanica, profesionale, economice si de culturd
electronica, automatica, stiinta organizationala.
calculatoarelor si tehnologia
informatiei, precum si modul lor de
aplicare in proiectarea si dezvoltarea
sistemelor mecatronice.

Studentul/absolventul
selecteaza si aplica concepte,
principii si metode
fundamentale din domeniul
mecatronicii pentru analiza,
modelarea si implementarea
solutiilor integrate care implica
calcule mecanice, de rezistenta,
control automat, programare si
utilizarea algoritmilor specifici
sistemelor inteligente.

Studentul/absolventul deruleaza procese
specifice managementului proiectelor ingineresti
din domeniul mecatronicii (de la faza de
proiectare pana la livrare, instalare, punere in
functiune si mentenanta), asumand diferite roluri
in echipa si comunicand clar si concis, atat
verbal cét si in scris, rezultatele obtinute.

Studentul/absolventul cunoaste si
intelege principiile de functionare,
arhitectura si rolul echipamentelor si
sistemelor mecatronice precum si
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Studentul/absolventul
demonstreaza cunoasterea si
aplicarea metodelor avansate
de analiza, modelare si
simulare utilizate in
proiectarea, integrarea si
exploatarea sistemelor
mecatronice.

interactiunea dintre acestea in cadrul
aplicatiilor automatizate.

Studentul/absolventul identifica, selecteaza si
analizeaza surse bibliografice relevante din
domeniul mecatronicii si le utilizeaza in mod
adecvat pentru documentarea, proiectarea si

optimizarea sistemelor integrate, in conformitate

cu standardele tehnico-stiintifice actuale.

Studentul/absolventul demonstreaza autonomie
fin invatare pe problematici specifice domeniului

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

Obiectivul general al disciplinei

Aplicarea cunostintelor dobandite la rezolvarea unor probleme concrete
desprinse din realitatea de zi cu zi. (CP4, CP21, CT1)

7. Continutul predirii si invatarii

Curs

Nr.
ore

Metode de predare

Observatii

Curs introductiv.

Prezentarea obiectivelor cursului, tematicii disciplinei, bibliografiei,
modului de evaluare pe parcurs si a celui de evaluare finala, precum
si realizarea altor clarificari necesare

Instruire, expunere,
conversatie

1. Elemente de calcul vectorial. Operatii ale
exprimate in forma matriceala

algebrei vectoriale

2. Caracteristici inertiale ale sistemelor mecanice. Masa, momente
statice, momente de inertie. Centre de masa, teorema lui Steiner.
Directii principale de inertie.

3. Marimile dinamice caracteristice unui sitem dinamic. Impuls,
moment cinetic, energie cineticd, lucru mecanic. Teoremele
fundamentale ale dinamicii sistemelor de rigide. Ecuatiile Newton-
Euler.

4. Sisteme oscilante libere cu un grad de libertate fara amortizare (
modelare, forte, ecuatii, rezolvare). Constante elastice (legare n serie
si paralel).

5. Sisteme oscilante libere cu un grad de libertate cu amortizare. Tipuri
de amortizari. ( modelare, forte, ecuatii, rezolvare).

6. Sisteme oscilante fortate fara si cu amortizare. ( modelare, forte,
ecuatii, rezolvare).

7. Reprezentari grafice Transmisibilitate, izolare, teoria aparatelor
seismice( modelare, rezolvare ecuatii)

8. Sisteme oscilante cu doud grade de libertate( modelare ecuatii,
rezolvare, accent pe definirea modurilor proprii si a termenului de

cuplaj).

9. Sisteme oscilante cu numar finit de grade de libertate (modelare
ecuatii, rezolvare, accent pe definirea modurilor proprii pentru analiza
modald).

10. Sisteme oscilante continue (modelare, ecuatii, rezolvare, accent pe
oscilatiile transversale ale barelor+ pentru laborator).

12. Modelarea sistemelor oscilatorii reale neliniare ( ecuatii, rezolvare,
comparare cu sistemele lineare).

13. Modelarea sistemelor oscilatorii care apar Th procesul de
prelucrare a componentelor sistemelor mecatronice

14. Folosirea programelor soft dedicate pentru modelarea si studiul
evolutiei sistemelor dinamice.

expunere orala,
conversatie, exemple
demonstrative,
descoperire dirijata,
studiu de caz,
exemplificare,
sinteza a
cunostintelor

Bibliografie minimala recomandata

1. Radu P Voinea, lon V Stroe, Introducere n teoria sistemelor dinamice - Editura Academiei Romane 2000.
2. D. Findeisen System Dynamics and Mechanical Vibrations — An Introduction Springer Verlag 2000
3. Daniel J Inman, Engineering Vibration , Prentice Hall; 2 edition 2000,

4. Solving Engineering Systems Dynamics Problems with Matlab, Rao V. Dukipati, New Age International (P)

Ltd., Publishers, 2007

5. P.P. Teodorescu MECHANICAL SYSTEMS, CLASSICAL MODELS, Volume I: Particle Mechanics

ISBN 978-1-4020-5441-9, Springer 2007.

6. P.P. Teodorescu ,MECHANICAL SYSTEMS, CLASSICAL MODELS, Volume II: Mechanics of Discrete

and Continuous Systems , ISBN: 978-1-4020-8987-9, Springer 2007.
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Aplicatii (laborator) [c:lrré Metode de predare Observatii
Laborator introductiv. Familiarizarea studentilor cu continutul | 2 .
laboratorului, prezentarea unor detalii organizatorice, norme Instruire, EXpunere,

. e N o conversatie
de securitate si sandtate in munca
Modelarea si studiul unui sistem oscilant continuu (bara cu 2 expunere consideratii
masa distribuita calcul de pulsatii si forme proprii , teoretice §i practice,
determinarea amortizarii verificare practica). aplicatii practice, aplicatii
Modelarea si studiul unui sistem oscilant cu masa concentrata | 2 demonstrative, modelare
( bard cu masa concentrata. calcul de frecventa si mod matematica, raspunsuri
fundamental verificare practica) intrebari, prelucrare date
Studiul comportirii unui sistem oscilant continuu folosind 2 experimentale
metoda analizei Fourier.( bara cu masa distribuita, vizualizare
spectru cu frecventa fundamentala gi armonici)
Folosirea programului SimulationX - versiunea student.( 2
clemente de bazd).
Modelarea si studiul unui sistem oscilant cu amortizare 2
folosind programul SimulationX- versiunea student.
Modelarea si studiul unui motor de curent continuu folosind 2
programul SimulationX - versiunea student.

Bibliografie minimald recomandata

1. Gh. Buzdugan, I. Fetcu, M. Rades Vibratii mecanice EDP 1982
2. Radu P Voinea, lon V Stroe, Introducere in teoria sistemelor dinamice - Editura Academiei Romane 2000.

8. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare

Metode de evaluare Pondere din nota

Lucrari practice

(CP4, CT1)

la diferentele dintre modelul real si cel teoretic

finala

Curs Capacitatea de intelegere a notiunilor teoretice Examinare orala 60%

predate (CP4)

Capacitatea generalizare a cunostintelor

predate(CP4)

Capacitatea de previzionare a posibilitatilor de

aplicare practicd a cunostintelor dobandite. (CP21)
Seminar
Laborator/ Capacitatea de identificare a cauzelor care conduc Evaluare continud pe 40%

parcursul semestrului (pe
baza activitatilor individuale
si de grup desfasurate in
cadrul laboratoarelor:
realizare portofoliu)

Proiect

Data completarii

Grad didactic, nume, prenume,
semnatura titularului de curs

Grad didactic, nume, prenume,
semnatura titularului de aplicatie

24.09.2025

Prof. dr. ing. Stelian ALACI

'

Prof. dr. ing. Stelian ALACI

Data avizarii

Grad didactic, nume, prenume, semnétura responsabilului de program

26.09.2025

s.l.dr.ing. Rotaru Gelu

Data avizarii in departament

Grad didactic, nume, prenume, semndtura directorului de departament

29.09.2025

Conf.dr.ing. Delia CERLINCA

facultatii

Data aprobarii in consiliul

Grad didactic, nume, prenume, semndatura decanului
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29.09.2025

Prof.dr.ing. Ilie MUSCA
™ 4 —~

- —
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