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MECANICA

1. Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Departamentul Informatica si Ingineria Sistemelor
Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul |
Programul de studiu 0714.1 Robotica si Mecatronica
Anul de studiu Semestrul Tip de Categoria Categoria de Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS
| (Tnvdatdamant cu frecventa); 1 F—unitate de | O - unitate de
E curs curs 4
fundamentala obligatorie
2. Timpul total estimat
. Din care
Total ore in Ore auditoriale Lucrul individual
planul de Studiul materialului
fnvatamant Curs Laborator LGC/LV . Pregatire aplicatii
teoretic
120 30 30 20 20 20

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de Tnvatamant

Fizica , matematica si informatica in conformitate cu programul de BAC

Conform competentelor

Cunostinte si abilitati de initiere a unui calcul complex cu aplicarea
diferitor compartimente ale matematicii liceale. Cunostinte si abilitati Tn
aplicarea legilor din fizica elementara la cercetarea miscarii mecanice.
Cunostinte si abilitati din informatica liceala.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de tabla, proiector
si calculator.

Laborator/seminar

1.Calculatoare performante.

2.Indicatii metodice despre continutul si consecutivitatea indeplinirii lucrari de
laborator.

3. Responsabilitatea studentilor

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP1. Aplicarea cunostintelor fundamentale de culturd tehnicd generala si de
specialitate pentru rezolvarea problemelor tehnice specifice domeniului Robotica si
Mecatronica

CP1.1 Definirea notiunilor fundamentale de matematicd, fizicd, mecanica fina,
rezistenta materialelor, mecanisme si de programarea sistemelor de calcul.

CP1.2 Utilizarea de teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi, metode,
tehnici, protocoale, modele, scheme, diagrame etc.) pentru explicarea structurii §i
functionarii sistemelor robotice si mecatronice.

CP1.3 Utilizarea schemelor si organigramelor in elaborarea aplicatiilor informatice
dedicate, a metodelor de calcul numeric si matriceal in rezolvarea ecuatiilor si a
sistemelor de ecuatii si In analiza comparativa a solutiilor posibile.

CP1.4 Aprecierea calitatii sistemelor robotice si mecatronice in functie de
caracteristicile materialelor si componentelor utilizate.
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CP1.5 Proiectarea algoritmilor de calcul asistat si a proceselor tehnologice specifice
executiei produselor robotice si mecatronice.

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general Studierea miscarii mecanice a diferitor modele .

Obiectivele specifice | Insusirea de catre studenti a metodelor de baza ale mecanicii;
Formularea modelelor matematice ale miscarii;
Modelarea diferitor fenomene mecanice si procese tehnice.

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numarul de ore

. o . . fnvatdamant | Tnvatamant
Tematica activitatilor didactice ! !

cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica prelegerilor
Cinematica punctului material. 4 -
Cinematica rigidului . 4 -
Dinamica punctului material. 4 -
Dinamica sistemului mecanic si a corpului rigid. 12 -
Oscilatiile mecanice ale punctului material si ale rigidului . 6 -
Total prelegeri: 30 -

Tematica lucrérilor de laborator/seminarelor

LL1. Elemente ale sistemului MATLAB .

LL2. Grafica in sistemul MATLAB .

LL3. Calculul traiectoriei punctului material.

LL5. Compunerea oscilatiilor armonice .

LL6. Cinematica punctului material si a corpului rigid .

4
4
4
LL4. Studiul oscilatiilor fortate ale unui corp in prezenta fortei de rezistenta. 4 -
4
4
6

LL7. Dinamica punctului material si a rigidului .

Total lucrari de laborator/seminare: 30 -
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9. Evaluare

Curenta

- - Proiect de an Examen final
Atestarea 1 la zi Atestarea 2 la zi

30% 30% - 40%

Standard minim de performanta

Prezenta si activitatea la prelegeri si lucrari de laborator;

Obtinerea notei minime de ,,5” la fiecare dintre atestari si la examenul final ;

Demonstrarea Tn lucrarea de examinare finald a cunoasterii legilor de baza ale mecanicii si aplicarea lor la
rezolvarea problemelor .




