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FISA SUCCINTA A DISCIPLINEI: ,,ANALIZA SI SIMULAREA SISTEMELOR MECANICE
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1. Date despre program

1.1 Departamentul Stiinte ingineresti, Mecanice, Calculatoare
1.2 Institutia Academia Romana

1.3 Domeniul de studii Inginerie Mecanica

1.4 Ciclul de studii Doctorat

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Analiza si simularea sistemelor mecanice mobile (biomorfe) (AS-SMM)
2.2 Titularul activititilor de curs CSl dr. ing. habil. Mihaiela ILIESCU
2.3 Titularul activititilor de seminar / | CSI dr. ing. habil. Mihaiela ILIESCU
proiect
2.4 Titularul activitigilor de laborator | tehnician
2.5 Anul de studiu | 1] 2.6 Semestrul | | | 2.7 Tipul de evaluare | E* | 2.8 Regimul disciplinei | DS**

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numar de ore pe siptamana 15 | Din care:

3.2 curs 6|3.3seminar | 6| 3.4 laborator | 3]
3.5 Total ore din planul de invitimant 210 | Din care:

3.6 curs 84 | 3.7seminar | 84| 3.8 laborator | 42]
Numirul de credite 15

4. Continutul cursului

1. Modelare pozitional-cinematica a unor grupe modulare

2. Sisteme mecanice mobile. Sisteme biomecanice

3. Strategii si modele de deplasare a sistemelor mecanice mobile (biomorfe)

4. Modelarea cinematica a sistemelor mecanice mobile (biomorfe)

5. Modelarea dinamica a sistemelor mecanice mobile (biomorfe)

6. Echilibrarea sistemelor mecanice: concentrarea statica si dinamica a masei unui element cinematic, echilibrarea
elementelor in miscare, teorema fundamentala de echilibrare a mecanismelor

7. Concepte, algoritmi si metode pentru modelarea si simularea sistemelor mecanice

8. Tehnici de simulare a sistemelor mecanice mobile (biomorfe)

9. Tehnici de control al sistemelor mecanice mobile (biomorfe)

10. Studii de caz — sisteme mecanice mobile (biomorfe)

5. Obiectivele disciplinei si competentele specifice acumulate
Obiectivul general:
Cunoasterea principiilor de baza ale proiectarii mecanismelor.

Obiectivele specifice
- Realizarea analizei cinematice, cinetostatice, dinamice a mecanismului.
- Echilibrarea mecanismelor.
- Modelarea si simularea mecanismelor — software CAD.
- Ablitdti de experimentare, testare mecanism / sistem mecatronic.

*E = Examen. C = Colocviu.
**DF = Disciplind Fundamentala. DS = Disciplina de Specialitate.
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7. Evaluare
Tip activitate 7.1 Criterii de evaluare 7.2 Metode de evaluare 7.3 Pondere din nota finala
7.4 Curs Cunostinte dobandite Examen scris 50%
7.5 Seminar Activitate Tema - proiectare 35%
7.6 Laborator Activitate Aplicatie practica 15%

7.7 Standard minim de performanti: Cunoasterea a 70% din informatia prezentata la curs i seminar

Titular curs
CSl dr. ing. habil.
Mihaiela ILIESCU

*E = Examen. C = Colocviu.
**DF = Disciplind Fundamentala. DS = Disciplina de Specialitate.




