FISA DISCIPLINEI

Anul universitar 2024-2025

1. Date despre program

Decan,
Conf.dr.ing. Gelu [ANUS

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din lasi

1.2 Facultatea

Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie Mecanica, Mecatronica si Robotica

1.4 Domeniul de studii

MECATRONICA SI ROBOTICA

1.5 Ciclul de studii!

Licenta, zi

1.6 Programul de studii

MECATRONICA

2. Date despre disciplind

2.1 Denumirea disciplinei

Mecanica 1
Theoretical Mechanics 1

2.1.2. Cod Disciplina

MTC.102.D1.DD

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof. univ. dr. ing. Daniel CONDURACHE

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

S. L. dr. ing. Ana-Maria DAVID

2.4 Anulde studii> | 1 [2.5 Semestrul® |

1 [2.6 Tipul de evaluare* | E [2.7 Tipul disciplinei’

| DID

3. Timpul total estimat al activitatilor zilnice (ore pe semestru

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

3.1 Numadr de ore pe saptamana 3 |dincare3.2curs | 2 |3.3asem. | 1 |3.3blaborator - |3.3c proiect | -
3.4 Total ore din planul de 42 |din care 3.5 curs | 28 |3.6asem. | 14 |3.6b laborator - |3.6¢c proiect | -
invitimant®

Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
Documentare suplimentard in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 7
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 6
Tutoriat® 6
Examinari’ 4
Alte activitati:

3.7 Total ore studiu individual \° 33

3.8 Total ore pe semestru'! 75

3.9 Numarul de credite 3

Analiza matematica,

(]
. 12 |® Algebra vectoriala,
4.1 de curriculum .
L]

Ecuatii diferentiale.

Geometrie analitica si diferentiala,

4.2 de competente

e Deprinderi de calcul si operare cu notiuni geometrice si algebrice simple,
e Abilitati de a utiliza gandirea logica si a rezolva probleme.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului'?

e Sala dotatd cu tabla si videoproiector

5.2 de desfasurare a seminarului / laboratorului /
proiectului'*

e Sala dotatd cu tabla

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei

e Mecanica face parte din grupul de discipline fundamentale care asigura pregatirea de
baza a inginerului mecanic. Cursul de Mecanica 1 utilizeaza cunostintele de
matematici superioare si fizica, urmarind insusirea notiunilor fundamentale si a
principiilor care guverneaza miscarea mecanica a sistemelor de corpuri.

6.2 Obiective specifice

o S3 isi insuseasca notiuni privind: teoria vectorilor alunecatori, centre de masa, statica
rigidului si statica sistemelor mecanice, cinematica punctului si a rigidului;

e Sa inteleaga si sa identifice fenomenele si principiile specifice staticii si cinematicii
sistemelor mecanice

e Sa evalueze parametrii ce caracterizeaza miscarea unui sistem mecanic si sa dezvolte
abilitati de analiza si sinteza corelate cinematicii unor miscari generale sau particulare
ale rigidului.
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o Sa utilizeze modele fizice si matematice adecvate pentru analiza problemelor de
Mecanica;

7. Rezultatele invatarii

Cunoaste conceptele fundamentale ale staticii si cinematicii, inclusiv teoria vectorilor
alunecatori, momente si centre de masa.

b

Intelege principiile de echilibru ale corpurilor rigide si ale sistemelor mecanice.

>

Cunoaste modelele de miscare ale punctului material si ale corpului rigid in diferite sisteme
de coordonate.

Cunostinte

Intelege rolul legaturilor mecanice si al reprezentarilor simbolice 1n analiza miscarii.

Este capabil sa analizeze si sa rezolve probleme de echilibru static pentru sisteme de forte si
corpuri rigide.

Evalueaza parametrii de miscare ai sistemelor mecanice in miscari particulare (translatie,
rotatie, plan-paraleld).

Aptitudini

Aplica modele matematice si vectoriale in analiza cinematicii punctului si rigidului.

Formuleaza si rezolva exercitii tehnice privind miscarea si echilibrul in sisteme mecatronice.

Demonstreazd rigoare in abordarea logica si in utilizarea conceptelor mecanice pentru
rezolvarea de probleme ingineresti.

litate si

£l

Isi asuma responsabilitatea utilizarii corecte a relatiilor de calcul si a interpretarii fenomenelor
mecanice.

i

autonomie

Manifestd autonomie in analiza si explicarea miscarii in sisteme mecanice simple sau
compuse.

Responsab

Este capabil sd justifice alegerea metodelor si sd compare solutii pentru eficienta modelarii
mecanice.

8. Continuturi

8.1 Curs® Metode de predare'® Observatii
I. INTRODUCERE Prelegere clasica. 1 ord
II. STATICA
. o . 2 ore
Momentul polar al unui vector alunecator, moment axial. 2 ore
Sisteme de vectori: vector rezultant, moment rezultant, invarianti, torsor. 3 ore
Axa centrala a unui sistem de vectori alunecatori. .
. . . o . . . Prelegere clasica. 2 ore
Echivalenta sistemelor de vectori alunecatori. Reducerea sistemelor de vectori | . ... . .
o Utilizare videoproiector.
alunecatori. 2 ore
Centrul de masa al unui solid rigid. Teoremele lui Pappus-Guldin. 3 ore
Legaturi impuse unui sistem mecanic; torsorul de legatura.
. . . . 2 ore
Statica solidului rigid. Statica sistemelor.
III. CINEMATICA PUNCTULUI SI A RIGIDULUI 3 ore
Cinematica punctului in coordonate carteziene, cilindrice si intrinseci. -
. . s . . ’ Prelegere clasica. 4 ore
Cinematica miscarii generale a rigidului. - . .
. . o . .. Lo . . | Utilizare videoproiector. 4 ore
Cinematica unor miscari particulare ale rigidului (miscarea de translatie, de rotatie 2 ore
in jurul unei axe fixe, miscarea plan-paraleld).

Bibliografie curs:

1. Condurache, D., Matcovschi M. H., Fundamentele matematice ale mecanicii robotilor,
www.ac.tuiasi.ro/ro/library/Fdm_Mec_Rob/index.html, 2000.

2. Condurache D., Burlacu A., Recovering Dual Euler Parameters from Feature-Based Representation of Motion,
Advances in Robot Kinematics, Jadran Lenarcic and Ousama Khatib (Eds), pp.295-305, Springer International, 2014,
ISBN: 978-3-319-06697.

3. Condurache D., Spacecraft Relative Orbital Motion, Advances in Spacecraft Systems and Orbit Determination, Dr.
Rushi Ghadawala (Ed.), Intech, 2012, ISBN: 978-953-51-0380-6.

4. Condurache D., Capitole speciale de mecanica teoretica. Vectori. Reprezentari simbolice matriciale, ISBN 973-9476-
22-8, Polirom, 2010, 455 pag.

5. Condurache D., 4 New General investigation of the Kinematics of the Rigid Bodies, ISBN 973-9476-21-X, Polirom, Iasi,
2000, 202 pag.
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8-2, Nord-Est, Tasi, 1996, 218 pag.
7. TIrimiciuc N.,sa 1997, Mecanica rigidului, Ed. Periscop, lasi.
8. Irimiciuc N., sa, 1998, Mecanica sistemelor de rigide, Ed. Cermi, lasi.

6. Condurache D., Reprezentari simbolice. Aplicatii in teoria semnalelor si studiul sistemelor dinamice, ISBN 973-97101-

8.2a Seminar

Metode de predare'’ Observatii
I. STATICA
Momentul polar al unui vector alunecator, moment axial. Sisteme de vectori: Problematizarea,
vector rezultant, moment rezultant, scalar invariant, torsor. Axa centrald a unui analiza, rezolvarea
. . . . . . . it . 7 ore
sistem de vectori alunecatori. Reducerea sistemelor de vectori alunecatori. Centrul exercitiilor si
de masa al unui solid rigid. Teoremele lui Pappus-Guldin. Statica solidului rigid. | interpretarea rezultatelor
Statica sistemelor.
II. CINEMATICA PUNCTULUI SI A RIGIDULUI .
. . N . e e . Problematizarea,
Cinematica punctului in coordonate carteziene, cilindrice si intrinseci. .
. . ... . R . .. . analiza, rezolvarea
Cinematica migcarii generale a rgidului. Cinematica unor miscari particulare ale exercitiilor si 7 ore
rigidului (miscarea de translatie, de rotatie in jurul unei axe fixe, migcarea plan- | . ’ ;
< interpretarea rezultatelor
paraleld).
8.2b Laborator Metode de predare'® Observatii
8.2¢ Proiect Metode de predare'’ Observatii

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):
Universitatii Tehnice “Gheorghe Asachi”, Tasi, 1994.

22-8, Polirom, 2010, 455 pag.

ISBN: 978-3-319-06697

1. Rusu, E., Condurache D., Culegere de probleme de mecanica si aplicatii in proiectare de utilaj textil, Editura
2. Condurache D., Capitole speciale de mecanica teoretica. Vectori. Reprezentari simbolice matriciale, ISBN 973-9476-

3. Condurache D., Burlacu A., Recovering Dual Euler Parameters from Feature-Based Representation of Motion,
Advances in Robot Kinematics, Jadran Lenarcic and Ousama Khatib (Eds), pp.295-305, Springer International, 2014,

4. Ibanescu L si altii, 2001, INDRUMAR DE LABORATOR LA MECANICA, Univ. Tehnicd “Gh. Asachi” lasi.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor profesionale

si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului®’

o Continutul disciplinei este In concordanta cu ceea ce se face in alte centre universitare din tara ca si subiecte abordate. Avand
in vedere numarul redus de ore in comparatie cu alte centre universitare, dezvoltarea unor subiecte este mai redusa.

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Teste pe parcurs®!: 1 40%
Teme de casa: 1 10%
e Cunostinte teoretice si Alte activitati™ -
10.4a Examen / S ’ . Evaluare finala: 50% 70%
. practice Insusite (cantitatea, < .o .. ..
Colocviu DN proba scrisa (minim 5) (minim 5)
corectitudinea, acuratetea) N . .
e intre 1-3 probleme si intre 0-5 subiecte
teorie, in functie de rezultatele
obtinute la teste.
e Frecventa/relevanta 30%
10.4b Seminar interventiilor sau e Activitatea la seminar (rezolvarea de probleme la tabla) (minin(; 5)
raspunsurilor
10.4c Laborator
10.4d Proiect

10.5 Standard minim de performanti?’

Semnatura titularului de curs,
Prof.univ.dr.ing. Daniel CONDURACHE

Data completarii,
04.09.2024

Data avizarii in departament,
12.09.2024
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Semnadtura titularului de aplicatii,
S.L.dr.ing. Ana-Maria DAVID

Director departament,
Prof.univ.dr.ing. Ioan Doroftei




! Licentd / Master

2 1-4 penrtru licenta, 1-2 pentru master

3 1-8 pentru licentd, 1-3 pentru master

4 Examen, colocviu sau VP A/R — din planul de invatamant

3 DF - disciplind fundamentald, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplind de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invatamant

¢ Este egal cu 14 saptamdni X numdrul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)

7 Liniile de mai jos se referd la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8 Intre 7 5i 14 ore

9 Intre 2 i 6 ore

19 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se referd la studiul individual.

1 Suma dintre numdrul de ore de activitate didactica directa (3.4) si numarul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sa fie egald cu numdrul
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 25 de ore pe credit.

12 Se mentioneazd disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente

13 Tabld, videoproiector, flipchart, materiale didactice specifice ec.

14 Tehnica de calcul, pachete sofiware, standuri experimentale, etc.

IS Titluri de capitole si paragrafe

16 Expunere, prelegere, prezentare la tabli a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discufii cu studentii (pentru fiecare capitol,
daca este cazul)

'7 Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd de lucrdri, rezolvare de exercitii si probleme

18 Demonstratie practicd, exercitiu, experiment

19 Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor etc.

2 Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii

2l Se va preciza numdrul de teste si saptamdnile in care vor fi sustinute.

22 Cercuri stiinfifice, concursuri profesionale etc.

23 Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performanid din grila de competenge a programului de studii, daca este
cazul.
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