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1. Date despre program

Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — FO1

FISA DISCIPLINEI

Facultatea

Inginerie Mecanici, Autovehicule si Robotica

Departamentul

Mecanica si tehnologii

Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor

Ciclul de studii Licenta

Programul de studii

IAutovehicule rutiere

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei

DINAMICA AUTOVEHICULELOR 1

Anul de studiu | 11 | Semestrul | 5 | Tipul de evaluare | Verificare
Regimul Categoria formativd a disciplinei DD
disciplinei DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementara, DD -in domeniu
Categoria de optionalitate a disciplinei: DI
DOB - obligatorie(DI), DOP — optionala(DO), DFA - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptimana 4 | Curs| 2 | Seminar 1 | Laborator/ 1 | Proiect -
Lucrari practice
1 b) Totalul de ore pe semestru din planul 56 | Curs | 28 | Seminar 14 | Laborator/ 14 | Proiect -
de invatamant Lucrari practice
Distributia fondului de timp pe semestru ore
11 Studiu individual 41
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati): -
Total ore studiu individual (11+11T) 44
Total ore pe semestru (Lb+I1+111+1V) 100
Numarul de credite 4

4. Competente specifice acumulate

Competente transversale

Competente profesionale

CP.3 Conceperea de solutii constructive care sa asigure indeplinirea cerintelor functionale ale
autovehiculelor

5. Rezultatele invatirii

Cunostinte Aptitudini Responsabilitate i autonomie
La finalul disciplinei, studentul este La finalul disciplinei, studentul este La finalul disciplinei, studentul este
capabil si: capabil sa: capabil si:
® descrie si si explice conceptele | ®determine si sd interpreteze marimile | eselecteze Tn mod argumentat

fundamentale de mecanica, cinematica
si dinamica utilizate in studiul
sistemelor mecanice, incluzand forte si
momente, conditii de echilibru,
miscarea punctului material si a
corpului rigid, precum si marimile
cinematice si dinamice asociate;

® explice principiile si teoremele
generale ale dinamicii aplicabile
punctului material, sistemelor de

puncte materiale si corpului rigid,
precum si principiile mecanicii
analitice utilizate pentru formularea
ecuatiilor de miscare;

® descrie caracteristicile masice si
inertiale ale corpurilor rigide si sa
explice rolul masei, centrului de masa,
momentelor si produselor de inertie,

cinematice  caracteristice =~ miscarii
punctului material, corpului rigid si
sistemelor de corpuri rigide;

® aplice principiile si teoremele dinamicii
pentru formularea ecuatiilor de miscare
ale sistemelor mecanice;

eformuleze si sd rezolve ecuatiile
diferentiale ale miscarii si sa interpreteze
semnificatia fizica a rezultatelor;

® determine si sa utilizeze caracteristicile
masice si inertiale necesare modelarii
dinamice;

®aplice principiul Iui d'Alembert si
ecuatiile lui Lagrange pentru formularea
si analiza modelelor dinamice;

® construiascd §i sd analizeze modele
mecanice simplificate ale

autovehiculului, prin identificarea

modelul mecanic, ipotezele de
simplificare §i metodele de
analizd adecvate unei probleme
date, in functie de fenomenul
dinamic analizat si de nivelul de
precizie necesar;

o realizeze autonom analize
cinematice si dinamice de baza,
parcurgdnd coerent etapele de
definire a sistemului mecanic,
stabilire a gradelor de libertate si
a  sistemelor de coordonate,
identificare a fortelor, formulare
a ecuatiilor de miscare si
obtinere a rezultatelor;

®analizeze  critic si sd valideze
rezultatele obtinute prin calcul si

modelare, prin verificarea
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tensorului de inertie si axelor principale

de inertie in modelarea sistemelor
mecanice;

® cxplice principiile  modelarii
autovehiculului ca sistem mecanic,
incluzdnd gradele de libertate,

sistemele de coordonate, parametrii
masici si inertiali, interactiunea pneu—

parametrilor, fortelor si rezistentelor
relevante pentru dinamica longitudinala;

® cfectueze determinari experimentale ale
parametrilor specifici fenomenelor de
frecare si rulare si sd prelucreze si sa
interpreteze rezultatele obtinute;

e utilizeze instrumente  software de
modelare si simulare pentru analiza

corectitudinii relatiilor utilizate, a
unitatilor de masurd, a ordinelor
de mirime si a concordantei
rezultatelor cu comportamentul
fizic al sistemului analizat;

® isi asume responsabilitatea pentru
aplicarea corecta a metodelor de
analiza, calcul, experimentare si

cale de rulare, fortele exterioare si dinamicd a sistemelor mecanice si a modelare, precum si pentru
rezistentele care intervin in modelarea autovehiculului. formularea unor concluzii tehnice
dinamicii longitudinale. fundamentate.

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

Obiectivul general al disciplinei Insusirea fundamentelor teoretice si metodologice de mecanicd, cinematicd si dinamica
necesare modelarii si analizei comportamentului dinamic al autovehiculului, prin
formularea ecuatiilor de miscare, caracterizarea proprietatilor masice si inertiale si utilizarea
modelelor mecanice pentru descrierea interactiunii autovehicul—cale de rulare si a miscarii
longitudinale.

7. Continutul predarii si invatarii

Nr.

r
Curs ore

Metode de predare Observatii

1. Curs introductiv. Obiectivele si structura disciplinei. Continutul
tematic, bibliografia, modalitatile de evaluare si corelarea
disciplinei cu dinamica autovehiculului. 2
Notiuni fundamentale de mecanica. Vectori alunecatori. Forte si
momente. Sisteme de forte. Conditii de echilibru static.

Instruire, expunere,
conversatie

2. Elemente de cinematica. Traiectoria, viteza si acceleratia punctului | 2
material. Exprimarea vitezei si acceleratiei in diferite sisteme de
coordonate. Cinematica rigidului. Parametrii de pozitie ai
rigidului. Viteza si acceleratia unghiulara.

3. Cinematica sistemelor de corpuri rigide. Compunerea vitezelor si 4
acceleratiilor. Metoda Denavit—Hartenberg. Metoda ciclurilor
independente.

4. Ecuatiile diferentiale ale miscarii. Formularea si rezolvarea 4

ecuatiilor diferentiale neliniare rezultate din ecuatiile miscarii.
Metode de rezolvare. Exemple si aplicatii.

5. Elemente avansate de dinamica. Forte impulsive si percutii. 4
Impuls. Coeficient de restituire. Dinamica sistemelor cu percutii.
Aplicatii 1n sisteme mecanice.

expunere orala,
conversatie, exemple

6. Elemente de mecanica analitica. Forte de inertie. Deplasari 4 demonstrative,
virtuale. Principiul lui d'Alembert. Ecuatiile lui Lagrange de speta descoperire dirijata,
a doua. studiu de caz,

exemplificare, sinteza a
cunostintelor

7. Modelarea autovehiculului ca sistem mecanic. Grade de libertate si | 4
ipoteze de modelare. Modelul de rigid si modelarea multicorp.
Sisteme de coordonate utilizate Tn dinamica autovehiculului. Masa,
pozitia centrului de greutate si momentele de inertie ale
componentelor rigide ale autovehiculului.

8. Interactiunea pneu—cale de rulare si fortele exterioare care 2
actioneaza asupra autovehiculului. Notiuni introductive privind
aderenta si alunecarea. Forte longitudinale si laterale la contactul
pneu—cale.

9. Fundamentele modelarii dinamicii longitudinale a autovehiculului. | 2
Formularea ecuatiei de miscare pentru deplasarea rectilinie.
Corelarea fortelor exterioare cu masa si acceleratia
autovehiculului. Elemente introductive privind bilantul fortelor.

Bibliografie minimala recomandati

[1]. 1. Andreescu, C., Dinamica autovehiculelor pe roti, VVol.1. Bucuresti, Edit. Politehnica Press, 2010;

[2]. 4. Jazar Reda, Vehicle Dynamics, Springer , 2014.

[3]. 5. Abe, M., Vehicle Handling Dynamics, Theory and Application. Oxford, Butterworth-Heinemann, Published by
Elsevier Ltd., 2009;

[4]. 6. Potincu Gh. — Dinamica Autovehiculelor, Vol. I si II, Editura Universitatii din Pitesti 1998 si 2000

[5]. Gillespie, T. D., Fundamentals of Vehicle Dynamics, Revised Edition, SAE International, 2021, ISBN 978-1-4686-0176-
3. https://saemobilus.sae.org/books/fundamentals-vehicle-dynamics-revised-edition-r-506#references

[6]. Gillespie, T. D., Fundamentals of Vehicle Dynamics, SAE International, 1992, DOI: 10.4271/R-114.

[7]. Rajamani, R., Vehicle Dynamics and Control, 2nd ed., Springer, 2012.

[8]. Pacejka, H. B., Tire and Vehicle Dynamics, 3rd ed., Butterworth-Heinemann/Elsevier, 2012.

[9]. Wong, J. Y., Theory of Ground Vehicles, 4th ed., John Wiley & Sons, 2008.

[10].Milliken, W. F., Milliken, D. L., Race Car Vehlcle Dynamics, SAE International, 1995.

[11].Tabacu, S., Dinamica autovehiculelor, 2003.
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[12].Preda, 1., Dinamica autovehiculelor rutiere, 1999.
[13].Blundell, M., Harty, D., The Multibody Systems Approach to Vehicle Dynamics, Butterworth-Heinemann/Elsevier,
2004.

[14].Stelian ALACI. — Mecanica si mecanisme - pe platforma Universitatii, 2022
[15].Stelian ALACI Elemente de cinematica spatiala cu aplicatii in robotica si teoria mecansimelor, Ed. Matrix,

Bucuresti, 2020

Aplicatii (seminar Nr. .

plicatii ( ) ore Metode de predare Observatii
Seminar introductiv. Familiarizarea studentilor cu continutul, 1 . .

o : . Instruire, expunere, conversatie

prezentarea unor detalii organizatorice
Elemente de cinematica. Aplicatii 1
D%nam¥ca p'unctulul material. Aphcagl _ 2 expunere consideratii teoretice si
Dmamlcz} 51ste.melo.r de puncte rnflter}ale. Aplicatii 2 practice, aplicatii demonstrative,
Rostogolirea discurilor pe planul inclinat 2| modelare matematica, raspunsuri
Pendulul matematic. Aplicatii 2 | intrebari, sinteza cunostintelor,
Aplicatii ale dinamicii ciocnirilor 2 concluzii
Aplicatii ale ecuatiilor lui Lagrange. 2

Bibliografie

1. Stelian ALACI. — Mecanica si mecanisme - pe platforma Universitatii, 2022

2. Voinea, R., Voiculescu, D., Simion, F., Mecanica, EDP, Bucuresti, 1975

3. Stelian ALACI Elemnte de cinematica spatiala cu aplicatii in robotica si teoria mecansimelor, Ed. Matrix, Bucuresti,
2020

Bibliografie minimala

1.  Stelian ALACI. — Mecanica i mecanisme - pe platforma Universitatii, 2022
2. Voinea, R., Voiculescu, D., Simion, F., Mecanica, EDP, Bucuresti, 1975

Aplicatii (laborator) Nr.

ore Metode de predare Observatii

Laborator introductiv. Prezentarea continutului si organizarii 2
activitatilor de laborator. Instructaj privind securitatea si sanatatea in
muncd. Prezentarea echipamentelor si a metodelor de lucru.

Instruire, expunere,
conversatie

Determinarea coeficientului de rezistenta la rulare prin metoda | 2 expunere consideratii
planului inclinat. Determinarea experimentald a coeficientului si teoretice si practice, aplicatii
analiza influentei conditiilor de contact asupra rezistentei la rulare. demonstrative, modelare
Determinarea pierderilor prin frecare intr-un mecanism pinion— 2 matematica, raspunsuri
cremalierd. Determinarea experimentald si analiza influentei frecarii intrebari, sinteza
asupra transmiterii fortelor si miscarii cunostintelor, concluzii

Determinarea coeficientului de frecare la alunecare prin miscare de | 2
spin. Determinarea experimentald a coeficientului de frecare si analiza
parametrilor care influenteaza procesul de alunecare.

Analiza efectului maselor dezechilibrate Tn sisteme mecanice cu 2
frecare uscatd. Evaluarea influentei dezechilibrului masic si a frecarii
asupra comportamentului dinamic al sistemului.

Determinarea coeficientului de frecare la rostogolire intr-un rulment | 2
axial. Determinarea experimentald si analiza pierderilor mecanice
asociate frecdrii.

Modelarea si analiza dinamica a sistemelor mecanice utilizind MSC 2
Adams. Sisteme de coordonate utilizate in dinamica autovehiculului.
Formularea matriciald a fortelor exterioare aplicate autovehiculului.
Introducere n utilizarea MSC Adams pentru modelarea si analiza
dinamica a sistemelor mecanice

Bibliografie minimala recomandata

1.  Stelian ALACI. — Mecanica i mecanisme - pe platforma Universitatii, 2018
2. Voinea, R., Voiculescu, D., Simion, F., Mecanica, EDP, Bucuresti, 1975
3. Stelian ALACI Elemnte de cinematica spatiala cu aplicatii in robotica si teoria mecansimelor, Ed. Matrix, Bucuresti,

2020
8. Evaluare
Tip Criterii de evaluare Metode de evaluare Pondere d[” nota
. finala
activitate
Evaluare e cunoasterea si intelegerea conceptelor, principiilor sii Examen final oral, cu subiecte 60%
finala teoremelor fundamentale de cinematica si dinamica; teoretice si aplicatii/probleme
e capacitatea de aplicare a principiilor dinamicii si mecanicii| pentru verificarea cunostintelor
analitice la formularea si rezolvarea ecuatiilor de miscare;|  si a capacitatii de aplicare a
e capacitatea de determinare si utilizare a caracteristicilor] acestora in analiza si modelarea
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masice si inertiale in modelarea sistemelor mecanice; dinamica a sistemelor mecanice

e capacitatea de construire si analiza a modelelor mecanice| si a autovehiculului.
simplificate ale autovehiculului;

e intelegerea interactiunii pneu—cale de rulare si
identificarea fortelor si rezistentelor care actioneaza
asupra autovehiculului;

e capacitatea de formulare si interpretare a modelului de
baza al dinamicii longitudinale;

e utilizarea corecta a terminologiei de specialitate si
interpretarea fizica argumentata a rezultatelor.

Evaluare pe ® aplicarea corecta a notiunilor de cinematica si dinamica Evaluare continua prin 40%

parcurs in rezolvarea problemelor specifice; teste/verificdri pe parcurs si

o formularea si rezolvarea corecta a ecuatiilor de miscare .
si interpretarea fizica a rezultatelor;

® cfectuarea corectd a determindrilor experimentale si

evaluarea activitatii de seminar
si laborator, pe baza rezolvarii

prelucrarea si interpretarea rezultatelor obtinute; aplicatiilor, efectudrii lucrarilor
e utilizarea adecvatd a metodelor si instrumentelor de experimentale, prelucrarii si
modelare si simulare a sistemelor mecanice; interpretarii rezultatelor si a
® identificarea corectd a fortelor si parametrilor necesari activititilor de

modelarii dinamice a autovehiculului;
®participarea si  indeplinirea  cerintelor aferente
activitatilor de laborator.

modelare/simulare.

Pentru studentii cu dizabilitati si/sau nevoi educationale speciale, activitdtile didactice si de evaluare pot fi adaptate in functie de nevoile
individuale, prin utilizarea infrastructurii accesibilizate a USV, asigurarea materialelor didactice in formate accesibile si adaptarea
modalitatilor de desfasurare a activitatilor si de evaluare, cu mentinerea rezultatelor invatarii si a cerintelor academice aferente
disciplinei, in conformitate cu reglementarile USV 1n vigoare.

. Grad didactic, nume, prenume, Grad didactic, nume, prenume,
Data completarii semnatura titularului de curs semnatura titularului de aplicatie
22092026 Prof. dr. ing. Stelian ALACI Prof. dr. ing. Stelian ALACI
Data avizarii Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program
23.09.2026 Conf. univ. dr.ing. Delia-Aurora CERLINCA
Data avizarii in departament Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament
24.09.2026 Conf. univ. dr.ing. Delia-Aurora CERLINCA
Data aprobarii in consiliul facultatii Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului
25.09.2026 Prof. dr. ing. Ilie MUSCA




