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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/ Tehnologia Constructiilor de Masini

1.4 Domeniul de studii universitare Inginerie Industriala/

1.5 Programul de studii universitare | Inginerie Integrata

1.6 Ciclul de studii universitare Licentd

1.7 Limba de predare Engleza

1.8 Locatia geografica de desfasurare | Bucuresti/
a studiilor

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei PROIECTAREA SISTEMELOR MECANICE

Course title

(ro)

(en)

2.2 Titularul activitatilor de curs S.1. dr. ing. Alexandra
ROTARU

2.3 Titularul activitatilor de laborator S.1. dr. ing. Alexandra
ROTARU

2.4 Anul de 3 2.5 Semestrul I |2.6. Tipul de E |2.7 Statutul Ob

studiu evaluare disciplinei

2.8 Categoria DF 2.9 Codul UPB.06.D.05.0.001

formativa disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 Din care: 3.2 curs/ | 2 3.3 laborator 2
3.4 Total ore din planul de Invatimant 56 | Din care: 3.5 curs’ | 28 | 3.6 laborator 28
Distributia fondului de timp : ore
Studiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notlte 20
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate 5
Pregatire seminarii/ laboratoare/proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri 15
Tutorat 0
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Examinari 4
Alte activitati (daca 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 Parcurgerea si promovarea urmatoarelor discipline:
Matematica, Mecanica, Desen Tehnic, Rezistenta
materialelor

4.2 de rezultate ale invatarii Capacitatea de a efectua calcule, demonstratii §i

aplicatii, pentru rezolvarea de sarcini specifice
ingineriei industriale pe baza cunostintelor din
stiintele fundamentale

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

5.1 de desfasurare a Existenta unui amfiteatru/sala de curs dotat(a) corespunzator (inclusiv
cursului videoproiector) care si asigure minim 1 m?/student

5.2 de desfasurare a Existenta unui laborator dotat corespunzator (cuple, sisteme mecanice cu bare, roti
laboratorului dintate, cutii de viteze, planetare etc.) care si asigure minim 4 m?/student

Existenta unui laborator dotat cu computere care sd asigure minimum 2,5
m?/student

6. Obiectiv general

Aceastd disciplina se studiaza in cadrul specializdrii in limba engleza Integrated Engineering si isi
propune ca prin asimilarea notiunilor fundamentale teoretice si practice, studentii sd poata analiza si proiecta
sisteme mecanice (mecanisme, magini, manipulatoare, roboti) specifice directiilor de specializare a facultatii.
Insusirea si utilizarea corespunzitoare a cunostintelor teoretice si practice, precum si a termenilor specifici
disciplinei, in vederea proiectarii, experimentarii i realizarii unor sisteme mecanice simple sau complexe sunt
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necesare imbunatatirii activitatii in diverse domenii de activitate. Prin acest curs se realizeaza conditiile
adecvate dezvoltarii creativitatii In domeniul ingineriei industriale, a propriei dezvoltari socio-profesionale,
valorificarii eficiente a potentialului ingineresc, stabilirii de parteneriate cu firme, institutii sau potentiali
investitori privati, promovarea inovatiilor tehnice. In cadrul aplicatiilor practice se aprofundeazi cunoasterea
solutiilor constructive ale sistemelor mecanice prezentate la curs si se determind experimental parametrii
constructivi, cinematici si dinamici ai unor sisteme mecanice

o 7. Rezultatele invatarii
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Cunostinte/

Studentul/absolventul recunoaste si explicd notiuni de bazad referitoare la element
cinematic, cupla cinematica, lanfuri cinematice, sisteme mecanice, grad de libertate, grad
de mobilitate, grupe structurale

Studentul/absolventul enumera clasele cuplelor cinematice si exemplifica principalele tipuri
de cuple pentru fiecare clasa

Studentul/absolventul recunoaste si explica tipurile de sisteme mecanice precum: sisteme
mecanice plane cu bare, sisteme mecanice cu came, sisteme mecanice cu roti dintate,
sisteme mecanice cu migcare spatiald, manipulatoare, roboti industriali

Studentul/absolventul explica notiuni specifice legate de sistemele mecanice precum:
notiunea de element si cupla cinematica, notiunea de masina si sistem mecanic, angrenaj,
cama, tachet etc.

Studentul/absolventul recunoaste si intelege notiuni referitoare la analiza structurala,
cinematica, cinetostatica si dinamica a unor sisteme mecanice cu miscare plana

Studentul/absolventul enumera etapele care trebuie parcurse la analiza structurala a unui
sistem mecanic cu miscare plana

Studentul/absolventul recunoaste si intelege tipurile de cuple superioare intalnite in
practica si metodele de echivalare ale acestora

Studentul/absolventul recunoaste si 1intelege metodelor utilizate pentru gasirea
parametrilor cinematici din cadrul unei analize cinematice ale sistemelor mecanice cu
migcare plana

Studentul/absolventul recunoaste si explica fortele si momentele ce actioneazd asupra
elementelor sistemelor mecanice si a reactiunilor din cuplele cinematice

Studentul/absolventul recunoaste modelele dinamice reduse si scopul utilizarii acestora,
fazele de miscare ale unei masini sau a unui sistem mecanic si scopul realizarii unui bilant
energetic
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Studentul/absolventul explicd proiectarea sistemelor mecanice, a sintezei structurale a
lanturilor cinematice, precum si a sistemelor mecanice/

Studentul/absolventul enumera etapele proiectarii unui sistem mecanic cu cama, a legilor
de miscare a tachetului
Studentul/absolventul enumera tipurile de roti dintate, clasifica tipurile de angrenaje in

functie de pozitia relativa a axelor geometrice si in functie de raportul de transmitere

Studentul/absolventul explica algoritmul de calcul elaborat pentru determinarea numarului
de dinti din cadrul proiectarii unui mecanism planetar

Studentul/absolventul identifica si descrie concepte, principii si metode de bazd din
matematica, fizica, chimie, desen tehnic, economie si informatica

Studentul/absolventul clasificd si compard principiile si metodele de proiectare a
produselor, echipamentelor si tehnologiilor industriale utilizate in proiecte profesionale/
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Abilitati/

Studentul/absolventul aplica notiunile invatate si caracterizeaza cuplele cinematice din punct
de vedere cinematic, geometric §i constructiv

Studentul/absolventul interpreteaza schema cinematica a unui sistem mecanic, identifica
elementele componente, cuplele cinematice prin care acestea se leaga unele de altele,
calculeaza gradul de mobilitate al sistemului mecanic

Studentul/absolventul identifica in cadrul unei analize structurale daca exista cuple
superioare §1 le echivaleaza corect in cuple inferioare si elementul de legaturd specific

Studentul/absolventul aplicd metoda contururilor pentru analiza cinematicd a unui
sistem mecanic cu miscare pland, calculeaza parametrii cinematici pentru fiecare
element cinematic component

Studentul/absolventul utilizeaza creativ sistemele mecanice cu miscare plana in proiecte
profesionale complexe care presupun realizarea, modelarea si simularea acestora intr-
un program de proiectare asistata de calculator

Studentul/absolventul interpreteaza un raport de transmitere intre doud roti dintate si
determina dacd angrenajul respectiv este reductor sau multiplicator

Studentul/absolventul interpreteaza diagramele functiilor de transmitere ale tachetului
unui mecanism cu cama

Studentul/absolventul aplica teoria pentru a determina raza cercului de baza, profilul
camei ideale si profilul camei reale pentru un mecanism cu cama in cadrul proiectarii
acestuia, utilizdnd un program de proiectare asistat de calculator

Studentul/absolventul realizeaza desenul la scard al unui mecanism planetar proiectat,
prin utilizarea unui program asistat de calculator

Studentul/absolventul lucreaza productiv in echipa in cadrul aplicatiilor practice alaturi
de alti studenti
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e Studentul/absolventul efectueazd calcule ingineresti si economice de complexitate
medie si le asociaza cu reprezentari grafice letrice sau specifice proiectarii asistate de
calculator/

e Studentul/absolventul elaboreaza proiecte profesionale pentru care selecteaza si
utilizeaza aplicatii software si tehnologii digitale asociate produselor si proceselor
industriale/

e Studentul/absolventul selecteazd surse bibliografice potrivite si le analizeaza in elaborarea
unei lucrari stiintifice

e Studentul/absolventul respectd principiile de eticd academicd citand corect sursele
bibliografice utilizate

e Studentul/absolventul manifestd colaborare cu ceilalfi colegi si cu cadrul didactic in
desfasurarea activitatilor didactice

e Studentul/absolventul contribuie prin crearea/proiectarea unor noi scheme de sisteme
mecanice, aferente domeniului de specialitate

e Studentul/absolventul analizeaza si valorificd oportunitdti de afaceri sau de dezvoltarea
antreprenoriala in domeniul de specialitate

e Studentul/absolventul manifesta reponsabilitate sociald prin implicarea activa in viata sociala
studenteasca, prin implicarea 1n evenimente din comunitatea academica

e Studentul/absolventul practicd rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea
deciziilor/

Responsabilitate si autonomie/

e Studentul/absolventul promoveaza colaborarea interculturald n proiecte de design digital/

e Studentul/absolventul aplica deontologia in selectia componentelor sigure si eficiente/

8. Metode de predare

Prezentarea cursului se va face prin combinarea expunerii cu videoproiectorul cu desene si explicatii realizate
la tabla. Se vor prezenta exemple si aplicatii in cadrul fiecdrui capitol, precum si proiectarea de scurte filme
explicative. Cursul va fi predat interactiv, studentii primind diverse bonificatii pentru raspunsuri corecte la
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intrebari adresate de catre cadrul didactic. Se va Incuraja prezenta activa a studentilor la curs si se va pune
accent pe consolidarea progresiva a cunostintelor mentionate la punctul 7. Cadrul didactic titular va prezenta
incd de la primul curs modul cum vor fi obtinute punctaje care dau nota finald si conditiile minime de
promovare

Lucrarile de laborator contribuie la formarea abilitatilor/aptitudinilor practice privind analizarea si proiectarea
sistemelor mecanice. Activitatea de laborator ce presupune analizarea sistemelor mecanice se va desfasura in
echipa contribuind astfel la formarea competentelor transversale

9. Continuturi

CURS
. . Nr.
Capitolul Continutul
ore
Introducere. Notiuni si definitii fundamentale: element cinematic, cupla
I cinematica 2
Introducere. Notiuni si definitii fundamentale: lant cinematic, sistem mecanic, grad
11 de libertate, grad de mobilitate 2
Structura sistemelor mecanice: grupe structurale, elemente, tipuri de conexiuni si
modul de reprezentare a acestora, analiza structurala a sistemelor mecanice plane cu
111 bare, aplicatii 2
v Structura sistemelor mecanice: cuple superioare si echivalarea acestora, aplicatii )
Structura sistemelor mecanice: modelarea structurald a cuplelor, elementelor si
lanturilor cinematice, modelarea sistemelor mecanice plane, analiza si sinteza
v structurala a lanturilor cinematice §i a sistemelor mecanice plane )
Cinematica sistemelor mecanice: parametrii cinematici de intrare/iesire, metode si
VI modele de calcul pentru determinarea parametrilor cinematici )
VII Cinetostatica sistemelor mecanice: analiza fortelor si a momentelor care actioneaza )
asupra elementelor si metode de calcul a reactiunilor din cuplele cinematice
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Dinamica sistemelor mecanice: modele dinamice, reducerea maselor si a fortelor,

VIII fazele de miscare ale masinii, bilantul energetic 5
Sisteme mecanice cu came: caracterizarea si clasificarea sistemelor mecanice cu
cama, elemente geometrice §i cinematice ale sistemelor mecanice cu cama plana

IX 2
Sisteme mecanice cu came: sinteza si analiza cinematica a sistemelor mecanice cu

X cama, legi de miscare 2
Sisteme mecanice cu roti dintate: caracterizarea si clasificarea sistemelor mecanice
cu rofi dintate, elemente geometrice ale angrenajului cilindric, continuitatea

XI transmiterii  miscarii 2
Sisteme mecanice cu roti dintate: cinematica sistemelor mecanice cu roti dintate cu

XII axe fixe (reductoare de turatie, cutii de viteze etc. 2
Sisteme mecanice cu roti dintate: cinematica sistemelor mecanice cu roti dintate cu

XIII axe mobile (mecanisme planetare) 2

IV Sisteme mecanice cu miscare plana: aplicatii pentru examen )

Total: 28
Bibliografie:

1. Rotaru Alexandra, Mechanical Systems Design, suport de curs electronic,

https://curs.upb.ro/2024/course/view.php?i1d=6392

2. Adir G., Mechanical Systems Design. Guidebook, Ed. Printech, ISBN 978-606-23-0684-7,

Bucuresti 2016
LABORATOR
Nr. . .
Continutul Nr
crt. ’ ore

1. Prezentarea lucrarilor de laborator, a diferitelor tipuri de sisteme mecanice. Norme de

protectia muncii in laborator 2

2. Analiza structurala a cuplelor cinematice 2

3. Proiectarea unui sistem mecanic cu cama — Calcularea functiilor de transmitere ale

tachetului 2
4. Analiza structurald a sistemelor mecanice plane )
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5. Proiectarea unui sistem mecanic cu cama — Calcularea razei cercului de baza )
6. Echilibrarea staticd a mecanismului patrulater articulat 2
7. Analiza cinematica a sistemelor mecanice plane cu bare 2
8. Analiza cinematici a mecanismului cama-tachet prin metoda derivarii numerice 2
9. Proiectarea unui sistem mecanic cu camd — Determinarea profilului camei 2
10. | Studiul cinematic al sistemelor mecanice cu roti dintate cu axe fixe 2
11. | Proiectarea unui mecanism planetar — Dezvoltarea unui algoritm pentru calcularea 2
numarului de dinti
12. | Determinarea rapoartelor de transmitere la mecanismele planetare 2
13. | Proiectarea unui mecanism planetar — Calcularea elementelor geometrice ale angrenajelor 2
si realizarea la scard a mecanismului planetar proiectat
14. | Verificarea cunostintelor — test final laborator 2
Total: 28
Bibliografie:
1. Rotaru Alexandra, Mechanical Systems Design, suport de curs electronic,
https://curs.upb.ro/2024/course/view.php?id=6392
2. Adir G., Mechanical Systems Design. Guidebook, Ed. Printech, ISBN 978-606-23-0684-7,
Bucuresti 2016
10. Evaluare
Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere din
evaluare nota finald
10.4 Curs 4 subiecte scrise (4 x 10 p) Examen scris 40 %
Prezenta curs — 10 p Examinare orala 10 %
10.5 Examinare in cadrul sedintelor de Evaluarea 40 %
Seminar/laborator/proiect | lucrdri de laborator - 40 p lucrarilor de
laborator
Examinare finala la laborator 10 p Evaluare scrisd 10 %
10.6 Conditii de promovare
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Minimum 30 de puncte obtinute (jumatate din punctajul semestrial care este de 60 p) si 20 de puncte la
examenul final/

Data completarii Titular de curs/ Titular de aplicatii/
S.1. dr. ing.

05.09.2025 Alexandra ROTARU S.1. dr. ing.

Alexandra ROTARU

Data avizarii in Director de departament/

departament S.l.dr.ing. UNGUREANU Liviu

18.09.2025

Data aprobarii in Decan

Consiliul Facultatii  Prof.dr.ing.ec. Cristian DOICIN

24.09.2025



