Universitatea Nationala de $tiinta si Tehnologie F‘ﬁﬁ‘?
POLITEHNICA Bucuresti 1961
Facultatea de Inginerie Industriala si Robotica
FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de Invatdmant superior/ | Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie
POLITEHNICA din Bucuresti

1.2 Facultatea Facultatea de Inginerie Industriala si Robotica

1.3 Departamentul/ Mecanica/

1.4 Domeniul de studii universitare Inginerie Industriala

1.5 Programul de studii universitare | Inginerie Integrata

1.6 Ciclul de studii universitare Licenta

1.7 Limba de predare Engleza/

1.8 Locatia geografica de desfasurare | Bucuresti/
a studiilor

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Course title MECANICA TEHNICA /

(ro)

(en)

2.2 Titularul/ii activitatilor de curs Conf. Dr. Ing./ . Ovidiu VASILE
2.3 Titularul/ii activitatilor de seminar / Asist. Ing./ . Stefan DUMITRU
laborator/proiect

2.4 Anulde |1 2.5 Semestrul I |2.6. Tipul de E 2.7 Statutul Ob
studiu evaluare disciplinei

2.8 Categoria DF 2.9 Codul disciplineti

formativa

3. Timpul total (ore pe semestru al activitétilor didactice)

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 Din care: 3.2 curs/ | 2 33 2
seminar/laborator/proie
ct

3.4 Total ore din planul de invdtdman{ 56 | Din care: 3.5 curs’ | 28 | 3.6 28
seminar/laborator/proie
ct

Distributia fondului de timp : ore
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Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 17
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate 17
Pregatire seminarii/ laboratoare/proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 17
Tutorat 2
Examinari 4
Alte activitati (dacd existd): 0
3.7 Total ore studiu individual 44

3.8 Total ore pe semestru 100

3.9 Numarul de credite/ 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Nu este cazul/

4.2 de rezultate ale invatarii e Utilizarea cunostintelor din disciplinele
fundamentale, pentru efectuarea de calcule,
demonstratii si aplicatii, vizdnd rezolvarea
de sarcini specifice ingineriei industriale. /

5. Conditii necesare pentru desfasurarea optima a activitatilor didactice (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a e Existenta unui amfiteatru dotat corespunzator care sa asigure minim 1
cursului m?/student/

5.2 de desfasurare a e Existenta unui laborator dotat corespunzator care sd asigure minim 2,5
seminarului/laboratorului/ m?/student/

proiectului

6. Obiectiv general

Obiectivul general al cursului este familiarizarea studentilor cu principiile fundamentale ale mecanicii aplicate
in inginerie, pentru formarea unei gandiri tehnice riguroase si capacitatea de a modela, analiza si rezolva
probleme mecanice reale. Cursul dezvolta competente de aplicare a legilor mecanicii clasice (statice,
cinematice si dinamice) la sisteme si structuri tehnice, utilizand atat metode analitice, cét si reprezentari
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grafice. Studentii sunt introdusi in conceptele de echilibru, miscare, forte, momente si energie mecanica, in
vederea intelegerii comportamentului sistemelor mecanice din constructii de masini, constructii si alte domenii
ingineresti. Activitatile propuse incurajeaza rationamentul logic, verificarea ipotezelor prin calcule si
interpretarea criticd a rezultatelor. Scopul final este crearea unei baze teoretice si practice solide care sa
permita absolventului sa abordeze cu incredere proiectarea si analiza oricarui sistem mecanic intdlnit in

practica inginereasca.

o 7. Rezultatele invatarii

Studentul/absolventul explicd rezultate teoretice, rezultate experimentale si

5 documentatie tehnicd asociate produselor, fenomenelor si proceselor
e . .

= industriale. /

N

1720

S

=

=

@

e Studentul/absolventul elaboreaza documentatie tehnica, interpreteaza conditii
tehnice si verificd concordanta dintre caracteristicile prescrise si rolul
functional al reperelor/produselor industriale. /

~

=N

)]

=

= e Studentul/absolventul efectueazd calcule de dimensionare si de rezistenta
< pentru repere/ansambluri mecanice. /

Responsabilitate si

autonomie/

Studentul/absolventul lucreaza eficient ca membru in echipa sau lider al
acesteia. /

Studentul/absolventul promoveaza siguranta structurala si sustenabilitatea n
design mecanic. /
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8. Metode de predare

Cursul de Mecanica Tehnica se preda prin expunere interactiva la tabla si videoproiector, folosind exemple
numerice, explicatii pas cu pas si aplicatii practice specifice ingineriei. Prelegerile introduc conceptele
fundamentale, urmate de demonstratii si rezolvari complete ale problemelor pentru a facilita intelegerea
fenomenelor mecanice. Toate materialele de curs, inclusiv prezentdrile PowerPoint, suporturile teoretice si
seturile de exercitii, sunt incarcate pe platforma Moodle imediat dupa fiecare intdlnire. Participarea activa este
incurajata prin discutii tehnice, intrebari si clarificari pe parcursul demonstratiilor. Metoda de predare pune
accent pe legdtura dintre teorie si aplicabilitatea mecanicii in inginerie, pentru a consolida gandirea analitica
a studentilor. Cerintele de evaluare si conditiile de promovare sunt prezentate clar inca de la prima sedinta. /

9. Continuturi

CURS

Nr.

Capitolul Continutul
ore

Generalitati. Miscarea mecanica, Obiectul mecanicii. Locul mecanicii in cadrul
stiintelor naturii. Mecanica clasica si mecanicile moderne. Marimi fundamentale ale
mecanicii. Spatiul. Timpul. Masa. Marimi derivate. Principiile mecanicii clasice.
Statics punctului material. Punct material liber. Punct material supus la legaturi fara
frecare. Punct material supus la legaturi cu frecare uscata. (Coeficient de frecare, legile
frecarii uscate)/
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II

Statica rigidului. Forta ca vector alunecator. Momentul unei forte in raport cu un punct
si 0 axa. Teorema momentelor (Varignon). Notiunea de torsor de reducere al unui
sistem de forte intr-un punct al unui rigid. Sisteme de forte particulare. Forte
coplanare. Forte paralele. Centrul fortelor paralele./

I1I

Centre de greutate (centre de masa). Moment static. Teorema momentelor statice.
Centrul de greutate al unui sistem de puncte materiale. Centrul de greutate al unor
corpuri omogene uzuale (arc de cerc, placa triunghiulara, sectiune circulara, cerc
unitar, semisfera). Centrul de greutate al figurilor compuse./

IV

rigizi cu legaturi. Legaturile. Regimul de repaus. Forte de frecare. Calculul reactivilor
din legaturi./

Solid rigid supus la legaturi cu frecare. Frecarea de alunecare. Frecarea de rostogolire.

Statica sistemelor. Sisteme de corpuri. Forte exterioare. Forte interioare. Conditiile
de echilibru pentru fortele ce actioneaza asupra unui sistem. Teorema solidificarii.
Teorema echilibrului partilor. Problemele staticii sistemelor. Metoda izolarii
corpurilor./

VI

Metoda izolarii corpurilor. Aplicatii./

VII

Cinematica punctului. Traiectorie. Viteza. Acceleratie. Componentele vitezei si
acceleratiei in diferite sisteme de coordonate. (sistemul cartezian, polar, Frenet.).
Miscari particulare ale punctului (rectilinie uniforma, uniform variata, circulara)./
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VIII

Cinematica rigidului. Stabilirea formulelor pentru distributia de viteze si acceleratii
intr-un rigid. Proprietati ale campului de viteze. Miscari particulare ale rigidului.
Miscarea de translatie. Miscarea de rotatie. Miscarea elicoidala./

IX

Miscarea plan-paralela. Distributia de viteze. Distributia de acceleratii. Centrul
instantaneu de rotatie. Metode pentru determinarea distributiei de viteze si
acceleratii. Metode grafo-analitice. /

Dinamica punctului material liber. Formularea generala. Ecuatiile diferentiale ale
miscarii. Miscare in camp gravitational in vid. Marimi fundamentale si teoremele
generale in dinamica punctului material. Impuls. Moment cinetic. Energie cinetica.
Functie de forta. Energie potentiala. Putere mecanica. Randament. Teorema
impulsului. Teorema momentului cinetic. Teorema variatiei energiei cinetice.
Teoreme de conservare./

XI

Dinamica solidului rigid. Momente de inertie mecanice. Definitii. Proprietati. Variatia
momentelor de inertie in raport cu axe paralele si concurente. Directii principale.
Momente principale de inertie. Calculul momentelor de inertie pentru unele corpuri
omogene uzuale (bara dreapta, disc, cilindru)./

XII

Marimi fundamentale si teoremele generale in dinamica sistemelor de puncte
materiale si a rigidului. Lucrul mecanic. Impulsul. Momentul cinetic. Energia cinetica.
Teorema impulsului. Teorema momentului cinetic. Variatia energiei cinetice.
Teoreme de conservare./
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Aplicarea teoremelor generale ale dinamicii sistemelor de corpuri, pentru

X111 determinarea acceleratiilor./ 5

Aplicatii ale dinamicii sistemelor de corpuri asupra sistemelor complexe. Analiza
cinematica a sistemelor cu interconditionari (sisteme mecanice, sisteme mixte).

X1V 2
Total: 28
Bibliografie:
[1] Voinea, R., Stroe, 1., Predoi, M., Technical Mechanics,
https://imst.curs.pub.ro/2018/course/view.php?id=116
[2] Vasile, O. Technical mechanics, course notes.
LABORATOR/ SEMINAR/PROIECT
Nr. Continutul Nr.
crt. ’ ore
1. Statica punctului material. Echilibrul punctului cu si fara frecare / )
2. Calculul torsorului de reducere al sistemelor de forte intr-un punct al rigidului. / )
3. Centre de masa pentru contururi, placi si blocuri omogene / )
4. Calculul reactiunilor din legaturi pentru bare drepte si cadre / )
5. Echilibrul rigidului supus legaturilor cu frecare. / ’
6. Echilibrul sistemelor de corpuri. Metoda izolarii corpurilor / 2
7. Cinematica punctului material. Traiectorie, viteza, acceleratie, miscari particulare. / 2
8. Distributia de viteze si acceleratii in cazul rigidului aflat in miscare de translatie si rotatie. 2
/
9. Miscarea plan paralela. Metoda centrului instantaneu de rotatie pentru distributia de 2
viteze. Studiul vitezelor mecanismelor plane. /
10. | Dinamica punctului material. Ecuatii diferentiale de miscare. Rezolvarea problemelor 2
aplicand teoremele generale. /
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11. | Momente de inertie mecanice. Calculul momentelor de inertie pentru diferite corpuri 2
aflate in miscare de rotatie. /

12. | Dinamica sistemelor de corpuri. Analiza cinematica, aplicarea teoremelor generale pentru 2
determinarea acceleratiilor si a reactiunilor dinamice. /

13. | Dinamica sistemelor de corpuri. Analiza cinematica, aplicarea teoremelor generale pentru 2
determinarea acceleratiilor si a reactiunilor dinamice. /

14. 2
Probleme de sinteza /
Total: 28
Bibliografie:
[1] Voinea, R., Stroe, 1., Predoi, M., Technical Mechanics,
https://imst.curs.pub.ro/2018/course/view.php?id=116
[2] Vasile, O. Technical mechanics, course notes.
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finald
10.4 Curs Examen final cu 2 subiecte scrise Examen 25%
2x12.5p/ scris/
Prezenta curs si activitate-1p/curs - 20%
20p/
10.5 Teme de casa-25p/ Tema de 25%
Seminar/laborator/proiect casa/
Lucrare scrisd fara degrevare- Lucrare 15%
15p/ semestriald/
Examen partial 2 subiecte scrise 15%
(2x7,5p)/

10.6 Conditii de promovare

e Obtinerea a 50% din punctajul total.
e Obtinerea a 50% din punctajul aferent activitatii pe parcursul semestrului.




Data completarii

Data avizarii in
departament

Data aprobarii in
Consiliul Facultatii
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POLITEHNICA Bucuresti
Facultatea de Inginerie Industriala si Robotica
Titular de curs/ Titular(ii) de aplicatii/
Prof. dr. ing.
Conf. dr. ing.
Conf. Dr. Ing./ . Asist. Ing./ . Stefan
Ovidiu VASILE DUMITRU

Director de departament/
Prof. Dr./ ing. Andrei CRAIFALEANU

Decan

Prof. Dr. Ing. Ec. Cristian DOICIN




