FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024-2025

Decan,
Conf.univ.dr.ing. Gelu TANUS
1. Date despre program

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’ Licentd

1.6 Programul de studii Mecatronica

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei/Cod Mecanisme si organe de masini 1

Mechanisms
2.1.2. Codul disciplinei MTC.203.D1.DD
2.2 Titularul activitatilor de curs Prof.dr.ing. Doroftei Ioan
2.3 Titularul activitatilor de aplicatii Sef lucr. dr.ing. Merticaru Eugen
2.4 Anuldestudii>? | 2 [2.5Semestrul® | 2 [2.6 Tipul de evaluare* | Examen |2.7 Tipul disciplinei’ | DD
3. Timpul total estimat al activititilor zilnice (ore pe semestru)
3.1 Numar de ore pe saptamana 7 |dincare3.2curs | 4 |3.3asem.| - |3.3blaborator 2 |3.3c proiect | 1
3.4 Total ore din planul de 98 |din care 3.5 curs | 56 |3.6a sem. 3.6b laborator 28 | 3.6¢c proiect | 14
invitimant®
Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 28
Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 17
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 18
Tutoriat® 8
Examinari’ 6
Alte activitati:
3.7 Total ore studiu individual \° 77
3.8 Total ore pe semestru'! 168
3.9 Numarul de credite 7

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum!? |e

4.2 de competente |®

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului'? e Tabli, videoproiector
5.2 de desfasurare a seminarului / laboratorului / e Laborator cu lucrari de specialitate,
proiectului' e Sala proiect dotatd cu calculatoar

! Licenta / Master

214 penrtru licentd, 1-2 pentru master

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

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

> DF - disciplind fundamentala, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplina de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invatamant

6 Este egal cu 14 saptamani 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 si 14 ore

? Intre 2 i 6 ore

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

1 Suma dintre numarul de ore de activitate didactica directd (3.4) si numdrul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sa fie egald cu numarul
de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 24 de ore pe credit.

12 Se mentioneaza disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente
13 Tabla, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

1% Tehnica de calcul, pachete software, standuri experimentale, etc.
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6. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

6.1 Obiectivul general al disciplinei e Formarea competentelor ingineresti de analizd, modelare si proiectare a

mecanismelor utilizate in constructia sistemelor mecanice si mecatronice.
o Dezvoltarea abilitatilor de utilizare a mediilor CAD pentru proiectarea
structurald, cinematica si dinamica a ansamblurilor mecanice.
e Pregitirea studentilor pentru elaborarea de solutii functionale si fezabile
din punct de vedere constructiv si cinematic, in vederea integrarii in sisteme
complexe.

6.2 Obiectivele specifice o Insusirea metodelor de schitare si modelare 3D a organelor de masini,

precum si a asamblarii acestora Tn mecanisme functionale.

e Exersarea simularii cinematice si dinamice a ansamblurilor virtuale in
vederea validarii functionale.

e Aplicarea metodelor de analizd structurala si cinematica pentru diferite
tipuri de mecanisme (cu bare, roti dintate, came).

e Elaborarea documentatiei tehnice si a fisierelor de iesire aferente
fabricatiei, incluzand precizii, ajustaje si parametri de performanta.

7. Rezultatele invatarii

5

5

Cunostinte

Cunoaste principiile de baza ale proiectarii asistate si ale functionarii mecanismelor utilizate in ingineria
mecanica si mecatronica.

Intelege caracteristicile cinematicii mecanismelor cu bare, roti dintate si came, precum si fenomenele
dinamice asociate.

Cunoaste metodele de echilibrare, calcul al randamentului si optimizare geometrica a mecanismelor.
Este familiarizat cu etapele de proiectare structurald si analiza cinetostatica a mecanismelor.

ini
[ ]

.

Aptitud
]

Modeleaza si analizeaza mecanisme folosind software CAD si instrumente de simulare.

Aplicd metode de analizd cinematicd si dinamica pentru validarea functiondrii si optimizarea
performantei ansamblurilor.

Proiecteazd mecanisme uzuale cu bare articulate, roti dintate sau came, stabilind parametri dimensionali
si functionali.

Elaboreaza documentatia tehnica necesara sustinerii si implementarii solutiilor proiectate.

si
[ ]

Responsabilitate
autonomie
[ ]

Manifesta autonomie in realizarea proiectelor ingineresti si in alegerea solutiilor constructive adecvate.
Isi asuma responsabilitatea utilizarii corecte a mediilor de proiectare si a respectirii cerintelor tehnice
impuse.

Evalueazi critic solutiile propuse, identificind punctele slabe si propunind imbunatatiri din punct de
vedere structural si cinematic.

Se implica activ in activitatile de laborator, proiectare si documentare, demonstrand rigurozitate
inginereasca.

8. Continuturi

8.1 Curs?®

Metode de predare'® Observatii

I. Introducere in stiinta mecanismelor si masinilor.

Concepte de baza, elemente cinematice, cuple cinematice, lanturi cinematice,
mobilitatea mecanismelor, analiza structurala.

II. Mecanisme cu bare articulate

Analiza cinematica a mecanismelor plane. Analiza cinematica a
mecanismelor spatiale. Analiza cinetostatica. Autoblocarea mecanismelor.
Elemente de proiectare dimensionala a mecanismelor. Exemplificari.

III. Mecanisme cu roti dintate

Notiuni generale. Clasificare. Raport de transmitere.

Angrenaje cu axe paralele:angrenaje cilindrice exterioare cu dinti drepti si
inclinati; angrenaje cilindrice interioare. Elemente de proiectare geometrica si
cinematica. Angrenaje cu axe concurente.

Angrenaje cu axe incrucigate: angrenaje elicoidale; angrenaje melcate.
Mecanisme cu roti dintate cu axe mobile. Mecanisme complexe cu roti dintate.
IV. Mecanisme cu came

Clasificarea mecanismelor cu came. Analiza cinematicd. Analiza cinetostatica.
Elemente de proiectare a mecanismelor cu cama: criterii de alegere a legilor de
miscare; stabilirea parametrilor geometrici de baza; proiectarea profilului camei.
V. Dinamica mecanismelor si masinilor

Prelegere clasica.
Expunere cu
videoproiector.
Discutii

1S Tituri de capitole si paragrafe

16 Expunere, prelegere, prezentare la tabla a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discutii cu studentii (pentru fiecare capitol,

daca este cazul)
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Modele dinamice. Fazele functionarii masinii. Randament mecanic.
Echilibrarea mecanismelor. Reglarea migcarii masinilor.

Bibliografie curs:

Atanasiu, V., Receanu, D. Mecanisme. Univ. Tehnica ”Gh. Asachi” Iasi, 1998.
Popovici,A. Mecanisme cu bare articulate. Univ. Tehnica ”Gh. Asachi” lagi, 1999.
Oprisan,C., Popovici.,Gh. A. Mecanisme, Editura Tehnica Info-Chiginau, 2001.

Atanasiu,V. Angrenaje cilindrice evolventice, Editura Cermi,lasi, 2003.

N LA WD~

’Gh. Asachi” Iasi, 2005.

Duca, C.,s.a. Mecanisme si Teoria Maginilor, Univ. Tehnica ,,Gh. Asachi” Iasi, 2003.
Atanasiu, V. Introducere in dinamica mecanismelor si masinilor. Editura Tehnopress, lasi, 2004.
Duca,C., Atanasiu, V., s.a. Mecanisme. Indrumar pentru laborator, Univ. Tehnica

8.Sandin, P.E. Robot Mechanisms and Mechanical Devices Illustrated, McGraw Hill, New York, 2003.
9. Sclater, N. Mechanisms and Mechanical Devices, Fifth Edition, McGraw Hill, New York,2011
10.Uicker,J. J., Pennock,G.R., Shigley, J.E. Theory of Machines and Mechanisms, Fifth Edition, Oxford University Press,

2017.
11.Constans, E., Dyer,K.B., Introduction to Mechanism Design with Computer Applications, CRC Press Taylor & Francis
Group, 2019.
8.2a Seminar Metode de predare!” Observatii
8.2b Laborator Metode de predare'® Observatii
1. Analiza structurala si a mecanismelor cu bare i came... 4 ore
2. Analiza cinematica a mecanismelor cu bare si came........ 2 ore
3. Analiza structurala si cinematica a mecanismelor cu roti dintate Prezentare lucrari
CU AXE FIXC..eeuietieiieitieiieeie ettt 4 ore laborator.
4. Analiza structurala si cinematica a mecanismelor cu roti dintate Lucrari experimentale
CU AXe MODIIC......ooiiiiiiiiiiiiieee e 4 ore Analize ale modalitatilor
5. Generarea profilului in evolventa a rotilor dintate cilindrice 2 ore de rezolvare ale temelor
6. Calculul elementelor geometrice ale rotilor dintate specifice de analiza
si angrenajelor Cilindrice..........ocvveeieriirvienirciereeie e 2 ore structurala, cinematica si
7. Analiza si echilibrarea dinamica a rotoarelor dinamica pentru fiecare
CU MASE CONCENIALC....eoves vveneneeine eneeneneaneanannnnss 4 ore lucrare de laborator
8. Echilibrarea rotoarelor pe masini de echilibrat............ 2 ore Demonstratie practica
9. Determinarea randamentului la un angrenaj melcat.......... 2 ore
10. Determinarea randamentului la un angrenaj cilindric...... 2 ore
8.2¢ Proiect Metode de predare'’ Observatii
. . Coordonarea si controlul
Tematica de proiect e .
. . . . . . . activitdtilor specifice de
1. Proiectarea structurala si dimensionald a unui mecanism cu bare articulate ; proiectare
analiza cinematica si cinetostatica . . .
. .o . . D . . . Discutii si analize ale
2. Proiectarea geometrica si analiza cinematica si cinetostatica a unui mecanism . A
. . L . . rezultatelor obtinute in
cu roti dintate (mecanism cu roti dintate cu axe fixe, mecanism cu roti dintate cu - .
. . fiecare etapd de proiect.
axe mobile mobile)

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

Duca,C., Atanasiu, V., s.a. Mecanisme. Indrumar pentru laborator, Univ. Tehnica

”Gh. Asachi” Iasi, 2005.
Oprisan,C., s.a. . Mecanisme. Indrumar pentru proiect, Univ. Tehnica
”Gh. Asachi” lasi, 2017.

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

si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului®’

e Cunostintele dobandite la aceasta disciplind se vor aplica in cadrul disciplinelor ulterioare de cultura tehnica generala

si a celor de specialitate, in proiectarea concreta a mecanismelor din componenta aparatelor si masinilor .

17 . .. . . . oo e
Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analiza de lucrari, rezolvare de exercitii si probleme

18 . .. .. .
Demonstratie practicd, exercifiu, experiment

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

20 Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii
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e Continutul disciplinei este coroborat cu necesitatile angajatorilor din domeniile: inginerie mecanica, mecatronica si

robotica.

10. Evaluare

Tip activitate

10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

. L Teste pe parcurs®’: %
e Cunostinte teoretice si < o
10.4a Examen / S : Teme de casa: %o o
. practice insusite (cantitatea, YT o 50%
Colocviu corectitudinea, acuratetea) Alte activitati™ %o
’ Evaluare final: % (minim 5)
o F 1 . . .. . - .
. . recven‘;z.ll/ relevanta Evidenta interventiilor, portofoliu de lucrari (referate, sinteze
10.4b Seminar interventiilor sau e -
< . stiintifice)
raspunsurilor
e Cunoasterea aparaturii, a
modului de utilizare a
instrumentelor specifice; e Rispuns oral o
10.4c Laborator . . . 25%
evaluarea unor instrumente |e® Lucrari experimentale, referate
sau realizari, prelucrarea si | @ Demonstratie practica
interpretarea unor rezultate
e Calitatea proiectului
10.4d Proiect realizat, corectitudinea Prezentarea si/sau sustinerea proiectului 25%

documentatiei proiectului,
justificarea solutiilor alese

e Evaluarea unui proiect

10.5 Standard minim de performanti?3
Tntelegerea de catre studenti a metodelor specifice de proiectare dimensionald si analiza cinematica si dinamica pentru diferite
tipuri de mecanisme.
Realizarea unor teme de proiectare ale ale mecanismelor cu aplicabilitate in sisteme mecanice specifice constructiei de

autovehicule.

Data completarii,

Semnatura titularului de curs,
Prof.Dr.ing Doroftei loan

4.09.2024

Data avizarii In departament,

12.09.2024

21 . . e e .
Se va preciza numarul de teste si saptamdnile in care vor fi sustinute.

22 R . .
Cercuri stiintifice, concursuri profesionale etc.

Semnatura titularului de aplicatii,
Sl.dr.ing. Merticaru Eugen

Director departament,

23 Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performantd din grila de competente a programului de studii, daca este

cazul.
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