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FISA DISCIPLINEI(

1. Date despre program

1.1. Institutia de invagamant superior Universitatea Nationald de Stiinta si Tehnologie POLITEHNICA din Bucuresti

1.2. Facultatea Facultatea de Inginerie Industriald si Robotica

1.3. Departamentul care coordoneaza programul de | Roboti si Sisteme de Productie / Mecanica ”Radu P. Voinea”
studii / Departamentul care are disciplina in statul

de functii
1.4. Domeniul de studii universitare Inginerie Industriala
1.5. Programul de studii universitare/Calificarea Sisteme de Productie Digitale
1.6. Ciclul de studii universitare Licenta
1.7. Limba de predare Romana
1.8. Locatia geografica de desfasurare a studiilor Bucuresti

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei/ |Mecanic§l 2

2.2. Titularul/ii activitatilor de curs SL Dr. Ing. Constantin POPA

2.3. Titularul activitatilor de laborator SL Dr. Ing. Constantin POPA

2.4. Anul de studiull |2.5. Semestrul |2 2.6. Tipul de evaluare |E 2.7. Statutul disciplinei |Ob
2.8 Categoria formativa IF 2.9 Codul disciplinei B.L.06.11.5.VIL.Ob.4

3. Timpul total estimat (ore pe semestru de activitati didactice)

3.1. Numar de ore pe saptimana 3 din care: 3.2. curs 2 3.3. seminar 1

3.4. Total ore din planul de invatamant 42 | din care: 3.5. curs 28 3.6. seminar 14
Distributia fondului de timp Ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20

Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme de specialitate si pe teren
Pregatire seminarii/laboratoare/lucrari practice/proiecte, teme, referate

Tutorat

Examinari 3

Alte aCtiVItafi......coveereereeieeeenreennan,

3.7. Total ore studiu individual 33
3.8. Total ore pe semestru 75
3. 9. Numairul de credite 3

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum Parcurgerea si/sau promovarea urmatoarelor discipline:
Parcurgerea si promovarea urmatoarelor discipline: Fizica, Algebra liniara, geometrie analitica si
diferentiald, Analiza matematica — din liceu precum si Mecanica 1.

4.2. de rezultate ale invatarii | Cunostinte:

C.04 Studentul/absolventul explica rezultate teoretice, rezultate experimentale si documentatie tehnica
asociate produselor, fenomenelor si proceselor industriale.

Abilitati:

A.11. Studentul/absolventul efectueaza calcule de dimensionare si de rezistentd pentru repere / ansambluri
mecanice.

A.12 Studentul/absolventul elaboreaza documentatie tehnicd, interpreteaza conditii tehnice si verifica
conconcordanta dintre caracteristicile prescrise si rolul functional al reperelor / produselor industriale.
Responsabilitate si autonomie:

RA.2. Studentul/absolventul practica rationamentul logic, evaluarea si autoevaluare in luarea deciziilor.

5. Conditii necesare pentru desfisurarea optimi a activititilor didactice (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului e  Existenta unui amfiteatru dotat corespunzator (inclusiv videoproiector si
calculator) care sd asigure minim 1 m?/student. Prelegere interactivi la tabl;
demonstratii; discutii; explicatii sau folosind laptopul

5.2. de desfasurare a seminarului/laboratorului e  Scurta recapitulare a cunostintelor de la curs (fizic in sala de seminar sau online
pe Microsoft Teams daca este cazul)
e Discutii si rezolvari de probleme. Culegere de probleme printata (fizic in sala
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de seminar sau online pe Microsoft Teams daca este cazul)
e De asemenea se vor rezolva, fizic sau online, probleme si dinalte culegeri de
probleme.

e  Existenta unei sili de seminar care sa asigure minimum 1,4 m?%/student.

6. Obiectiv general

Cursul urmareste transmiterea unor cunostinte solide de mecanica sistemelor de puncte materiale si a rigidului, adaptate invatamantului
tehnic ingineresc, in vederea aplicarii lor la problemele tehnice reale si actuale. Se urmareste crearea unui sistem logic de analiza a situatiei
concrete intalnite, identificarea situatiei cu teoremele sau principiile adecvate, modelarea matematica a acesteia astfel incat rezolvarea
problemei si implicit aflarea raspunsului modelului sa conduca la erori cat mai reduse fata de situatia reala, concreta.

Notiunile de cinematica si dinamica sunt predate la un nivel corespunzator, astfel incat studentii sa le poata aplica cu usurinta la toate
disciplinele cu baza fizica, inclusiv la cele tehnice care necesita calcule mecanice fundamentale.

Cursul de Mecanica Tehnica asigura pregatirea de baza pentru toate disciplinele cu profil ingineresc.

Se vor prezenta si aprofunda metode si principii mecanice de baza, teoreme fundamentale ce pot fi aplicate atat corpurilor cat si
sistemelor de corpuri, urmarindu-se in principal insusirea de catre cursanti a unui rationament logic de tratare a diverselor situatii concrete
intalnite, plecand de la principii mecanice fundamentale aplicate la situatii dintre cele mai diverse.

Aplicarea principiilor si teoremelor fundamentale ale mecanicii, sistemelor mecanice industriale, in vederea analizei cinematice sau
a calculului de reactiuni pentru formarea bazei de date necesara verificarilor sau proiectarii constructive a ansamblelor aferente acestora.

7. Rezultatele invatarii

e  Cunostinte de baza (teorii, metode, tehnici) de mecanica;

e  Fixarea si interpretarea textelor, datelor, problemelor si rezultatelor din domeniul Mecanicii.

e  Cunostinte si abilitati de a produce si executa un plan de cercetare in domeniul Mecanicii, de a utiliza, justifica si a ierarhizaf
modelele necesare pentru o anumita tema de cercetare sau de proiectare( de a face trecerea de la modele generale cum sunt]
cele matematice la sistemele reale).

e Dezvoltarea capacitatilor de analiza si sinteza privind identificarea tipurilor de probleme si metodele de rezolvare

corespunzatoare;

Dobandirea unei gandiri metodice capabile de a realiza conexiuni logice intre cunostintele predate si aplicatiile practice.

Selecteaza si grupeaza informatii relevante intr-un context dat.

Utilizeaza argumentat principii specifice in vederea aplicarii lor.

Lucreaza productiv in echipa, la rezolvarea problemelor

Elaboreaza un text stiintific.

Verifica experimental solutii identificate.

Rezolva aplicatii practice.

Interpreteaza adecvat relatii de cauzalitate.

Analizeaza si compara solutiile obsinute prin diverse metode de rezolvare a problemelor

Identifica solutii si elaboreaza planuri de rezolvare/proiecte.

Formuleaza concluzii la experimentele realizate.

Argumenteaza solutiile identificate/modurile de rezolvare.

Selecteaza surse bibliografice potrivite si le analizeaza.

Respecta principiile de etica academica, citand corect sursele bibliografice utilizate.

Demonstreaza receptivitate pentru contexte noi de invatare.

Manifesta colaborare cu ceilalti colegi si cadre didactice in desfasurarea activitatilor didactice

Demonstreazi autonomie in organizarea situatiei/contextului de invatare sau a situatiei problema de rezolvat

Manifesta responsabilitate sociala prin implicarea activa in viata sociald studenteasca/implicare in evenimentele din

comunitatea academica

Promoveazi/contribuie prin solutii noi, aferente domeniului de specialitate pentru a imbunatati calitatea vietii sociale.

e  Constientizeaza valoarea contributiei sale in domeniul ingineriei la identificarea de solutii viabile/sustenabile care s3]
rezolve probleme din viata de inginer.

e  Aplica principii de eticii/deontologie profesionald in analiza impactului tehnologic al solutiilor propuse in domeniul
de specialitate asupra mediului inconjurator
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Responsabilitate si autonomie

8. Metode de predare

Curs. Prezentarea cursului se va face prin combinarea expunerii cu videoproiectorul cu aplicatii (probleme) si explicatii realizate
la tabla. Cursul va fi predat interactiv, studentii primind diverse bonificatii pentru raspunsuri corecte la 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 inca de la primul curs modul cum vor fi obtinute punctaje care dau
nota finala si conditiile minime de promovare.

Seminar. Seminarul se va desfasura interactiv si va fi axat pe formarea abilitatilor/aptitudinilor evidentiate la punctul 7.
Activitatea va fi adaptatd nevoilor de invatare ale studentilor. Temele vor fi flexibile, centrate pe student. Vor exista teme
facultative (suplimentare) care pot compensa eventuale pierderi de punctaje in activitatea studentului.
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9. Continuturi

9.1. Curs
Cap. Continutul Nr. ore

1 Miscarea plan-paralela a rigidului (continuare). Centrul instantaneu de rotatie. Metode pentru determinarea distributiei 3h
de viteze si acceleratii. Metode grafo-analitice.

2 Cinematica miscarii compuse a punctului material 2h

3 Dinamica punctului material liber. Formularea generala. Ecuatiile diferentiale ale miscarii. Miscare in camp 2h
gravitational in vid si mediu rezistent.

4 Marimi fundamentale si teoremele generale in dinamica punctului material. Impuls. Moment cinetic. Energie 2h
cinetica. Functie de forta. Energie potentiala. Putere mecanica. Randament.Teorema impulsului. Teorema momentului
cinetic. Teorema variatiei energiei cinetice. Teoreme de conservare.

5 Dinamica punctului material supus la legaturi. Legaturi. Conditiile legaturii. Pendulul matematic. Studiul calitativ al 2h
miscarii cu ajutorul ecuatiilor diferentiale ale miscarii si cu cel al teoremelor generale.

6  |Dinamica miscarii compuse a punctului material. Forte complementare. Ecuatia fundamentala. Repausul relativ. 2h

7 Momente de inertie mecanice. Definitii. Proprietati. Variatia momentelor de inertie in raport cu axe paralele si 4h
concurente. Directii principale. Momente principale de inertie. Calculul momentelor de inertie pentru unele corpuri
omogene uzuale (bara dreapta, disc, cilindru).

8 Marimi fundamentale si teoremele generale in dinamica sistemelor de puncte materiale si a rigidului. Lucrul| 4h
mecanic. Impulsul. Momentul cinetic. Energia cinetica. Teorema impulsului. Teorema momentului cinetic. Teorema
variatiei energiei cinetice. Teoreme de conservare.

9  |Dinamica rigidului cu o axa fixa. Ecuatia de miscare. Determinarea reactiunilor. Echilibrajul rotorilor. 3h
10 |Miscari impulsive (ciocniri). Ipoteze simplificatoare. Percutie. Teoremele generale in cazul ciocnirilor. Ciocnirea 4h
centrica a doua sfere. Ciocnirea oblica. Ciocnirea dintre o sfera si un perete. Ciocnirea unui corp cu axa fixa. Centrul
percutiilor.
TOTAL 28 h
Bibliografie

[1] Popa C. "Mecanica Tehnicd 2”: Cinematica si dinamica”, suport de curs electronic, postate pe platforma e-learning, www.curs.upb.ro ,
https://curs.upb.ro/2022/, https:/fiir.curs.pub.ro/2019/course/view.php?id=255&lang=ro
[2] Staicu S$t., Voiculescu L — ”Statica, Teorie si aplicatii”, Editura BREN, Bucuresti 2015,

[3] Manafi N. - "Curs Mecanicd", www.blogspot.ro , www.google.ro ;

[4] Plosceanu B., Stoica D. — ”Mecanica”, Editura Politehnica-Press, Bucuresti, 2019;

[6] Staicu St., Voiculescu L. — ”Mecanica”, Editura BREN, Bucuresti 2006;

7] Staicu St., Voiculescu L. — "Lectii de Mecanica Teoretica”, Editura BREN, Bucuresti 2006;
9.2. Seminar

Nr. crt. Continut Nr. ore

1 Miscarea plan—paraleld a solidului rigid. Distributii de viteze si acceleratii
2 Miscarea compusa a punctului material
3 |Dinamica punctului material
4 Momente de inertie mecanice
5 Teoremele generale ale dinamicii aplicate sistemelor de corpuri
6 Dinamica rigidului cu axa fixa (in miscare de rotatie)
7 Ciocniri
TOTAL
Bibliografie

[1] Popa C.—"Mecanicd Tehnica 2”: Cinematica si dinamica”, suport de curs electronic, postate pe platforma e-learning, www.curs.upb.ro,
https://curs.upb.ro/2022/, https:/fiir.curs.pub.ro/2019/course/view.php?id=255&lang=ro

[2] Stroe, I., Bugaru, M, Probleme de Dinamica pentru studentii din invatamantul superior tehnic, Editura PRINTECH, Bucuresti, 2000.

[3] Stroe, 1., Bugaru, M. s.a., Probleme de Cinematica pentru studentii din invatamantul superior tehnic, Editura PRINTECH, Bucuresti,
2000.

[4] Staicu St., Voiculescu L. - "Probleme rezolvate de dinamica", Editura Bren, Bucuresti, 2011,

[5] Staicu St., Voiculescu L. - "Probleme rezolvate de cinematica", Editura Bren, Bucuresti, 2005,

[6] Popa C., s.a. - "Mecanica, Caiet de seminar: statica si cinematica", Editura Matrix Rom, Bucuresti, 2007,
[7] Staicu St., Voiculescu L. - "Probleme rezolvate de mecanica teoretica", Editura Bren, Bucuresti, 2007,
(8] a
[9]

8] Staicu St., Voiculescu L. - "Probleme rezolvate de mecanica aplicatd", Editura Bren, Bucuresti, 2007,
9] Popa C., s.a. Mecanica: - "Culegere de probleme de dinamica si mecanicé analiticd", Editura Bren, Bucuresti, 2015.
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Mentiuni suplimentare
- Studentii pot realiza fotografii sau inregistrari audio-video in salile in care se desfasoard activitati didactice numai cu acordul
cadrului didactic si in conditiile stabilite de cétre acesta;
- Laintrarea in sala in care se desfagoard activitatile didactice, studentii sunt rugati s comute telefoanele mobile pe modul silentios
si sa nu le foloseasca in timpul orelor;

- Toate materialele primite de cdtre studenti in mod direct sau prin postare pe platforma e-learning sunt supuse legislatiei nationale
si internationale privind drepturile de autor; acestea pot fi utilizate de cdtre studenti numai in scop didactic; orice altd utilizare sau|
postare pe site-uri cu acces deschis fdrd acordul detindtorului drepturilor de autor poate fi pedepsitd in conformitate cu legea
nr.8/1996 privind drepturile de autor si drepturile conexe si cu Conventia de la Berna

10. Evaluare

Tip activitate 10.1. Criterii de evaluare 10.2. Metode de 1 10.3. Ponderevdln
evaluare nota finalad
10.4. Curs Evaluare finala 2 sub@cte scrise — examen ﬁna@ (25 puncte) Examen scris 40 %
(40p) 2 subiecte scrise — examen partial (15 puncte) | Examen scris
Prezente (curs + seminar) (10 puncte) - 10 %
10.5.Seminar/Laborator/ E;,rilltl:sﬁpe Doua teme de casa (25 puncte) Platforma Moodle 25 %
/Proiect/ Is)emestrului (60p)/ Lucrare .scriszi fard degrevare) (15 puncte) Lucrare sem.estrialz‘i 15 %
Test rapid (10 pucte) Evaluare scrisa 10 %

10.6. Conditii de promovare: minimum 50 de puncte obtinute; 50,...54p = nota 5; 55,....64p = nota 6; 65,....74. = nota 7; 75,...84p =
nota 8; 85...94p = nota 9; 95,...100 p = nota 10

10.7. Mentiuni suplimentare:

- in timpul semestrului se poate organiza examen partial: 15p, incluse in cele 40 aferente examinarii finale;

- 1in cazul in care studentul participa la conferinte (studentesti, locale, nationale, internationale) sau concursuri (nationale, internationale) care
au ca tematica mecanica, acesta va putea beneficia de puncte suplimentare sau de echivalarea unor teme de casa si/sau lucrari si/sau prezenta,
in functie de rezultatele obtinute;
la lucrarile scrise studentii nu au voie sa foloseasca telefoanele mobile si nici alte echipamente electronice cu exceptia calculatoarelor
stiintifice simple.

Data completarii ~ Titular de curs, Titular de seminar,

04.08.2026 SIL Dr. Ing. Constantin POPA SIL Dr. Ing. Constantin POPA

C/d/(;/g_ o < ,,j{f?&l‘_

Data avizarii in Departamentul RSP Director Departament RSP

26.08.2026 Prof. Dr. Ing. Tiberiu—Gabriel DOBRESCU
Data avizarii in Departamentul de Director Departament Mecanica ”"Rgdu P. VOINEA”
Mecanica "Radu P. VOINEA” Prof. Dr. Ing. Andrei CRAIEAZEANU

25.08.2026 (

Data aprobarii in Consiliul Facultatii Decan FIIR

(FIIR) Prof. Dr. Ing. Ec. Cristian DOICIN
28.08.2026




