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Viccanicd si robuoli
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Sumdr credite 3

L. Obivetivele disciplined
Discipling urmbreste s& prezinte notiunile fundamentale de mecanici eoreticd, De asemenea. se urmareste
aplicarsa elementelor de mecanien in cadrul problematicii modelarii rebotifor mobili 51 a manipulatarelor
tobatiee,
2. Rezullatele invatavii (se cvpeime o afieesve musirabile co fac vihiceind el i)
a. Cunostintele penerale
Elementele fundamentale de mecanicii leoretica,
b, Cunostinele de speeaiiale
Criscipling nuprméreste furnizares de cunostinge de specialitate, of de costinge senerale.
o, Compeleniele generale
Resnbvarcn problemelor ce implich wtilizarea elementelor de mecanicd ieorelica.
. Competertele de specalitate
Lriscipling nu urmareile formarea de competente de specialitate, o de comperenie generale
e, Abiliavle copnitive specifive

Adilitiin privind aplicarea elementeler fundamentale de mecanicd nomodelaren proceselor.
Achilivay privind modelares robotitor mohili sia manipulatoarelor robatice: modele cinematice i dinamice,

3. Concordanta cu ebhiectivele planuloi de invitamant/specializirii
ac Contribut rezallatebor invatani disciplinet ln formarea competentelor specializari
i medelarea proceselor,

b Cerntele disciplinare prealatile

4. Structura activitatii didactice

CLES e 28 000
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5. Presentarvea confinutului discipline
a. Curs

Conrinatud aetivitael
Cap.l Staticd; Principil generale; Operatiz cu vectort forta; Echilibral vimd punet; Sisteme de focte,
Mamentul unei forte o aport cuoun punet secu o axa (foromelare scalara s vecmnalay Bohilibool
wnudcorp rigidy Forte interne; Frecarea: Centrol de greurate: cenu de masa st centiol de greutate al
wi sistem de partenle 512 unud corp: Momente de inertie,
Cap.2 Cinematica: Cinematica unui punet: Prineipii generale, Notiuni fundamentale: lege de
miscare, traiectorie, viteza, acceleratic, vilcsn sipcceleratic unghivlar, Studiul miscarii punctului
e sistemele de coordonale carteziene, cilindrice. polare si naturale, Cinematiea planara a unoi cord
rigid: Prineipii generale; Miscarea generala o rigsdului: miscarea e tanslotie: distributia de viteze
siaceeleratn, Miscarea de rotatie: distithutia de vieee =i aeceleratii.
Cap®, Dinamich: Dinamica punetnbiol material, Notiund fundamentale: loere mecanic, functie de
forta, putere, randament, impuls. moment cinelic,  energie cinelica,  potentiala,  mecanica;
Conservarc momentulyy st a gnergied Dongmica planara o anud corp izl Notund fundamentale:
memenie de mertie mecanice;, Jucrul meconis ul una sistem de forte care aclioneaza asupra
rigidulog impulsul, momentul cinetic i energin cinelicd, polentialya, mecanca pentry solidol rigid,
Copservaren motentulun sea energied.
Caped Modelarea matematica o robotilor mobib: Principii generale. Maodelul cinematic continuy s
discreteat al robotolu mabil, Modelul dinanue al robotudur nuwbil
Cap.s Medelarea matematica @ mampulatoarclor robotee: Modelul cinematie al mampulatoralos:
cimnematica directa o mampulatoralan cmematicn mversa o mampalatonean. Jacobinoul viezelor si
fertelor statice ale manipulatoralus, Moedelul dinamie al manipulatornlue Ecuana Lagrange: Energle
cmelica st poteniiala; Modebul dinanue Lagrange-Luoler,

b, Serunar
Contintal aetivitatii

L1 Aplicati i statica

L2 Aplicatii in cinematica

LA Aplicatil o dinaouea

L4 Modelarea s sioularea robotului mokil

L5 Modelarea 1 simelares manipulatearelor robotice

. Invatare

a. TForme de oawataresproedare

N de ore

Nrode ore

b s P

- descoperirea divgata, problematizarea, studinl de cae, conversalio eurisnca, demonsirana, generalizaren

b Resvrse cducationule
- suport de cors i forma Microsofi PowerPoing (ppr)

o Bibliogealie disponibila

Ly Lo Seiaviceo, B Siciliano, Oodelbg and Conteel of Robor Manipulators”, Springer-Yerlag, 2000,

Iy ML Radoy, B Deciv, Meeanica™, Editura Didactica si Pedagogica, 1977,
23 Ghe Silas 1 Grosano, Mecanica”, Bditura Didacrica si Pedagogica, 1951,

43 1 Matulea, 1 St Vo Popa, Mecamen — Culezere de probleme”, Volumul 110 51 D1 Cnaversitatea din Galat,

s,

T Stwdin individual: 33 ore



#. Evaluare

i Forme de evaluare

A Peniru evaluaren Becareia dintre cunastinielor, campetenielor st ubilitanlor din sectivnen 2 Resufaede
fevertad

- luerre serisd privitoare lainsusirea cunostingelor teoretice.

- lucrare scrisd privitoars la rezolvareade aplicatil,

o caracter disgnostic, formativ sau sumatiy

- lestarea periodicd in cadrul seminarilul a capacitatii de aplicarea a cunostinlelor renretice pe diverse tipun de
probleme.

b, Principii de notare
N = neta la loerarea scrisi privitoare la insusires cunogtintelor leoretice,
NP = nota da lucrares sorisa priviteare b resolvarea de aplicani,
N neda la testarea periodicd In cadial seminarului a capacitatin de aplicarea a cunostintelor leoretice pe diverse
tpurt de prableme
NI nota finatd - 0.5 - W =44 NP 0 NS

e Informares stedentilor co privive Ta evaloarea asociata discipling
Stuckentii sunt informatl s prima intédlnive asupea cerintelor i programulul de evaluare.
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