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FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor

Departamentul de Electrotehnica

Domeniul de studii  |Ingineria Autovehiculelor

Ciclul de studii Licenta

Programul de studii  [Echipamente si sisteme de comanda si control pentru autovehicule

2. Date despre disciplina

Denumirea disciplinei ‘ Mecanisme

Titularul activitatilor de curs Prof.univ.dr.ing. ALACI Stelian

Titularul activitatilor aplicative Prof. dr. ing. Stelian ALACI

Anul de studiu | II | Semestrul | 3 | Tipul de evaluare | Examen

Regimul Categoria formativa a disciplinei DF

disciplinei DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementara
Categoria de optionalitate a disciplinei: DOB
DOB — obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa

3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe saptdmana 3 | Curs 2 Seminar - | Laborator/ 1 Proiect | -
Lucrari
practice
I b) Totalul de ore pe semestru din 42 | Curs | 28 | Seminar - Laborator/ 14 | Proiect -
planul Lucrari
de invatamant practice
Distributia fondului de timp pe semestru ore
II.a) Studiu individual 55
II1. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati): -

Total ore studiu individual (IT.+IIT) 58
Total ore pe semestru (L.b+IL+II+IV) 100
Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)
Curriculum e Cunostinte minimale de matematica, fizica, mecanica.
Competente e Nu este cazul.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

Desfasurare a cursului e Videoproiector, laptop, ecran.
Desfasurare Laborator e Dotari cu: standuri corespunzatoare sistemelor mecanice caracteristice
aplicatii autovehiculelor, precum si sisteme de masurare si achizitie si prelucrare a datelor

6. Competente specifice acumulate

Competente transversale CT.3 Utilizeaza cu precizie echipamente, instrumente sau echipamente tehnologice
CT.4 Aplica cunostinte stiintifice, tehnologice si ingineresti
Competente profesionale CP.1 Constructia automobilelor

CP.2 Examineaza principii tehnice
CP.3 Utilizeaza documentatie tehnica
CP.7 Analizeaza datele testelor

7. Rezultatele invatarii

Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
Studentul / absolventul identifica si | Studentul/absolventul Identifice, sé selecteze si sa evalueze critic
explicd notiunile de baza ale selecteaza si aplicd concepte, | literatura de specialitate, normele tehnice si
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structurii, cinematicii si dinamicii principii si metode de baza
mecanismelor (mecanismul motor, din domeniu pentru calcule

transmisii, mecanisme de mecanice si de rezistenta
distributie), fundamentand teoretic specifice ingineriei

si metodic conceptele specifice autovehiculelor
ingineriei autovehiculelor. Studentul/absolventul

elaboreaza proiecte tehnice
de mecanisme auto
(memoriu de calcul, desene
de ansamblu ale
transmisiei/mecanismului si
schite de executie),
verificand incadrarea in
conditiile tehnice si
functionale impuse.

resursele informationale relevante pentru
domeniul ingineriei autovehiculelor.
Studentul / absolventul este capabil sa:

Isi gestioneze in mod autonom procesul de
formare si dezvoltare profesionala, abordand
si rezolvand independent probleme tehnice
specifice domeniului auto.

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

Obiectivul general al Aplicarea cunostintelor dobandite la rezolvarea unor probleme concrete specifice
disciplinei ingineriei autovehiculelor (CP4, CP12, CT3, CT4)

9. Continutul predarii si invatarii

Curs Nr. Metode de Observatii
ore predare
Curs introductiv. expunere orala,
Prezentarea obiectivelor cursului, tematicii disciplinei, conversatie,
bibliografiei, r}lodului de evaluare pe parcurs si avce_:lui de 1 exemple
evaluare finald, precum si realizarea altor clarificari demonstrative,

necesare

Capitolul I Structura mecanismelor 3
Element cinematic, cupld cinematicd, lant cinematic,
mecanism
Familia, gradul de libertate al unui lant cinematic

Grupe structurale, descompunerea mecanismelor plane in
grupe structurale

Capitolul II Mecanisme cinematice cu cuple inferioare 4
Prezentarea mecanismelor cu cuple inferioare;
Analiza cinematica a mecanismelor cuple cinematice
inferiore

Metoda grafo-analitica pentru mecanismele plane 4
Metoda contururilor vectoriale pentru mecanismele
plane

Metoda matriceald Hartenberg-Denavit pentru me

Capitolul IIT Mecanisme cu came 4
Mecanisme cu came. Definitie, exemple, clasificare
Analiza cinematica a mecanismelor cu came. Metoda
ecuatiilor vectoriale
Sinteza cinematica a mecanismelor cu came
Legi de miscare utilizate pentru miscarea tachetului,
Parametrii geometrici de baza ai mecanismelor cu
came,

Sinteza pe baza limitarii unghiului de presiune; 2
Sinteza pe baza limitarii razei de curbura

Capitolul IV Mecanisme cu roti dintate 4
Mecanisme cu roti dintate, Definitie, exemple,
clasificare
Legea fundamentala a angrenarii;

Definirea rotii dintate cilindrice cu dinti drepti cu
ajutorul cremalierei de referinta
Definirea angrenajului cilindric cu dinti drepti.

Aspecte ale angrenarii (continuitate, grad de acoperire, 4
interferentd, alunecarea profilelor)

descoperire dirijata,
studiu de caz,
exemplificare,
sinteza a
cunostintelor
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Adoptarea coeficientilor de deplasare;

Roti dintate cilindrice cu dantura inclinata

Roti dintate conice, definirea flancului si formarea
angrenajului;

Roti cu axe incrucisate, angrenaje elicoidale si
angrenaje melcate

Mecanisme planetare si diferentiale
Calculul raportului de transmitere al unui mecanism
complex cu roti dintate

Bibliografie minimala recomandata

- Handra-Luca, V., Stoical. A., Introducere in teoria mecanismelor , Vol.1 , Vol 2, Ed. Dacia, 1983,
- Kovacs, F., Perju, D., Mecanisme, Institutul Politehnic ,,Traian Vuia”, Timisoara, 1977
- Cretu, Simona-Mariana & Corzanu, Andrei & Corzanu, Valentin, Mecanisme cu came. Teorie si aplicatii, ed.

Sitech, 2022

- S. Cretu, Mecanisme cu bare: analiza structurald, cinematica si cinetostatica: teorie si aplicatii, Sitech, 2015
- Stelian Alaci, Florina Carmen Ciornei. - Elemente de cinematica spatiala cu aplicatii in robotica si teoria

mecanismelor /Bucuresti : Matrix Rom, 2020

- Stelian ALACI, Mecanisme cu bare articulate, Geometria si cinematica, Editura Matrix, Bucuresti, 2006, ISBN

973-755-050-1, 149 pag,

- Stelian ALACI, Mecanisme cu rofi dintate, Geometria si cinematica, Editura Matrix, Bucuresti, 2006, ISBN 973-

755-051-X, 156pag

- Stelian Alaci, Mecanica si mecanisme, curs format electronuic, 240 pag., 2021.

Aplicatii (laborator) Nr. Metode de Observatii
ore predare

LABORATOR 1 2 expunere

Norme de securitate si sinatate iIn munca. Identificarea consideratii

mobilitatii unor cuple cinematice care apar mecanismele teoretice si practice,

din structura unui autovehicul. aplicatii

LABORATOR 2 Analiza structurala a mecanismelor cu 2 d .

cuple inferioare- emonstrative,

LABORATOR 3 Analiza structurald a mecanismelor cu | 2 modelare

cuple superioare matematica,

LABORATOR 4 Trasarea danturii in evolventa prin 2 raspunsuri intrebari,

metoda rularii prelucrare date

LABORATOR 5 Analiza cinematicd a mecanismelor 2 experimentale

complexe cu roti dintate

LABORATOR 6 Analiza functionarii regulatorului 2

centrifugal de tip Watt

LABORATOR 7 Studiul fenomenului de autoblocare 2

Bibliografie minimala recomandata

Stelian ALACI, Mecanisme cu roti dintate, Geometria §i cinematica, Editura Matrix, Bucuresti, 2006, ISBN 973-

755-051-X, 156pag,

Stelian ALACI, Mecanisme, Indrumar de proiect, Partea I, Mecanisme cu bare articulate, Editura Universitatii

Suceava, 2003, ISBN 973-8293-97-9, 89 pag.

Stelian ALACI, Mecanisme, Indrumar de proiect, Partea II, Mecanisme cu came, fromat electronic disponibil pe

PC-utile din laborator, 2023

10. Evaluare

Pondere din

Tip Criterii de evaluare Metode de evaluare
activitate nota .
finala
Evaluare Capacitatea de intelegere a notiunilor teoretice | Examinare orala 60%
finala predate
Capacitatea generalizare a cunostintelor predate
Capacitatea de previzionare a posibilitatilor de
aplicare practica a cunostintelor dobandite
Evaluare pe Capacitatea de a identifica de parametrii Evaluare continua pe 20%
parcurs modelului teoretic pe modelul real. parcursul semestrului
Capacitatea de identificare a cauzelor care Evaluare continua pe 20%

conduc la diferentele dintre modelul real si cel

parcursul semestrului (pe
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teoretic baza activitatilor
individuale si de grup
desfasurate 1n cadrul
laboratoarelor: realizare
portofoliu)

Standard minim de performanta

Standard minim de performanti evaluare la evaluarea finala

-Definirea corecta a notiunilor fundamentale de structura (element kinematic, cupld cinematica, lant kinematic).
-Calculul corect al gradului de mobilitate ($M$) pentru un mecanism plan simplu.

-Explicarea principiului de functionare si determinarea raportului de transmitere pentru un angrenaj simplu sau un
diferential auto.

Standard minim de performanta evaluare la activitatea pe parcurs

- Prezenta activa la activitatile de laborator.

- Recunoasterea complexitatii functionarii sistemelor analizate.

-Trasarea poligonului vitezelor sau determinarea analitica a parametrilor cinematici de baza (pozitie, viteza,
acceleratie) la un mecanism bield-maniveld sau cu cama.

Pentru studentii cu dizabilitati si/sau nevoi educationale speciale, activitatile didactice si de evaluare pot fi adaptate in
functie de nevoile individuale, prin utilizarea infrastructurii accesibilizate a USV, asigurarea materialelor didactice in
formate accesibile si adaptarea modalitatilor de desfasurare a activitdtilor si de evaluare, cu mentinerea rezultatelor
invatarii si a cerintelor academice aferente disciplinei, in conformitate cu reglementarile USV in vigoare.

D < Grad didactic, nume, prenume, Grad didactic, nume, prenume,
ata completarii < . ] - ! ) ISt
semnatura titularului de curs semnatura titularului de aplicatie
22.09.2025 Prof. dr. ing. Stelian ALACI Prof. dr. ing. Stelian ALACI
Data avizarii Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

23.09.2025 sef lucrari univ. dr.ing. Elena-Daniela LUPU

Data avizarii in departament Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament
23.09.2025 Conf.univ.dr.ing. Daniela IRIMIA

Data ap rObﬁrll}I}pOﬂSlhul Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului
facultatii

24092025 Prof.univ.dr.ing. Laurentiu Dan MILICI




