Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie
POLITEHNICA Bucuresti

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 Bucuresti
1.2 Facultatea Stiinte Aplicate
1.3 Departamentul Teoria mecanismelor si a robotilor
1.4 Domeniul de studii universitare Stiinte ingineresti aplicate
1.5 Programul de studii universitare | Matematica si informatica aplicata in inginerie

1.6 Ciclul de studii universitare Licenta
1.7 Limba de predare Romana
1.8 Locatia geografica de desfasurare | Bucuresti
a studiilor

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei Grafica (2D, 3D si animatie)

Course title Graphics (2D, 3D and animation)

(ro)

(en)

2.2 Titularul/ii activitatilor de curs Conf. dr. ing. ANTONESCU Ovidiu
2.3 Titularul/ii activitatilor de seminar / Conf. dr. ing. ANTONESCU Ovidiu
laborator/proiect As. drd. ing. POPESCU Daniel-Mircea
2.4 Anulde |3 2.5 Semestrul I |2.6. Tipul de V | 2.7 Statutul Op!
studiu evaluare disciplinei
2.8 Categoria DF? 2.9 Codul

formativa disciplinei

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

3.1 Numar de ore pe saptamana 4 | Dincare:3.2curs |2 3.3 2
seminar/laborator/proiect

3.4 Total ore din planul de invatamant 56 | Din care: 3.5 curs | 28 | 3.6 28
seminar/laborator/proiect

Distributia fondului de timp ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15

Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate
Pregatire seminarii/ laboratoare/proiecte, teme, referate, portofolii si eseuri

Tutorat

Examinari 4
Alte activitati (daca exista):

3.7 Total ore studiu individual 19

3.8 Total ore pe semestru 75°

3.9 Numarul de credite 34

1 Obligatorie/ Optionaléd/ Facultativd — Se va completa conform planului de invétdmdént.

2 Fundamentald/ de specializare/ complementard — Se va completa conform planului de fnvétdmant.

3 Se va calcula tindnd cont cd se acordd un credit pentru volumul de muncd care ii revine unui student cu frecventd la zi pentru a
echivala 25 de ore de pregdtire pentru dobdndirea rezultatelor invatarii.

4 Se va completa conform planului de invatdmant.
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4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Parcurgerea si/sau promovarea urmatoarelor
discipline:

- Grafica asistata de calculator

- Proiectare asistatd de calculator

4.2 de rezultate ale invatarii Acumularea urmatoarelor cunostinte:

- Modelarea si simularea asistate de calculator.

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

5.1 de desfasurare a e Existenta unei sili dotate corespunzator pentru curs (video-proiector si

cursului tabld de min. 3 m?) cu capacitate corespunzitoare formatiei de studiu
de predare curs si care sd asigure minim 1 m?/student.

5.2 de desfasurare a e Existenta unui laborator dotat cu PC-uri si cu tabld de min. 3 m?.

seminarului/laboratorului/ e (Capacitatea laboratorului sa fie corespunzatoare formatiilor de studii

proiectului pentru activitati didactice pe grupe.

6. Obiectiv general

Aceastd disciplind se studiazd in cadrul domeniului de Stiinte Ingineresti Aplicate / specializarea
Matematica si Informatica Aplicata in Inginerie, si isi propune sa familiarizeze studentii cu principalele
abordari, modele si teorii explicative ale domeniului, utilizate in rezolvarea de aplicatii practice si probleme,
cu relevanta pentru stimularea procesului de invatare la studenti. Disciplina abordeaza ca tematica specifica
notiuni de baza/avansate privind proiectarea asistata de calculator, concepte si principii specifice graficii, toate
acestea contribuind la transmiterea/formarea catre/la studenti a unei viziuni de ansamblu asupra reperelor
metodologice si procedurale aferente domeniului. Obiectivul general al disciplinei este modelarea si simularea
cinematicd CAD-CAE 2D si 3D a mecanismelor cu bare.

La finalul acestui curs studentii au abilitdtile necesare pentru a modela si simula cinematic un
mecanism plan cu bare cu doua contururi.

7. Rezultatele invatarii

e Identifica si descrie concepte, principii si metode de baza din matematica, fizica, desen
tehnic si informatica.

e Explica si interpreteaza rezultate teoretice si experimentale din matematica, fizica, desen
tehnic si informatica.

H

>

Cunostinte
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e Opereaza cu concepte, principii si metode de baza din matematica, fizica, desen tehnic
s1 informatica.

e Efectueazi calcule ingineresti de complexitate medie si le asociaza cu reprezentari grafice
letrice sau specifice proiectarii asistate de calculator.

= e Elaboreaza desene tehnice de executie si de ansamblu in format letric sau proiectate asistat
= de calculator.
2 e Proiecteaza experimente si sisteme ingineresti functionale de complexitate micd/medie
specifice.
e Masoard, efectueaza, executa, operatii tehnologice de bazd specifice programului de
studii.

e Modeleaza si simuleaza cinematic mecanisme plane cu bare.

e Aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer.

e Practica rationamentul logic, evaluarea si autoevaluare in luarea deciziilor.

e Comunica eficient despre activitatile de inginerie cu o gama larga de public.

e Este angajat in invatarea pe tot parcursul vietii pentru dobandirea si implementarea
cunostintelor, dupa cum este necesar, folosind strategii de invatare adecvate.

e Selecteaza si analizeaza surse bibliografice.

e Demonstreaza autonomie in invatare.

e Isi asuma in mod responsabil sarcinile profesionale si respectd normele de etici si
deontologie profesionala.

e [Lucreaza eficient ca membru in echipa sau lider al acesteia.

Responsabilitate si
autonomie

8. Metode de predare

Pornindu-se de la analiza caracteristicilor de invatare ale studentilor si de la nevoile lor specifice,
procesul de predare va explora metode de predare atat expozitive (prelegerea, expunerea), cat si conversative-
interactive, bazate pe modele de invatare prin descoperire facilitate de explorarea directa si indirectd a realitatii
(experimentul, demonstratia, modelarea), dar si pe metode bazate pe actiune, precum exercitiul, activitatile
practice si rezolvarea de probleme.

In activitatea de predare vor fi utilizate prelegeri, in baza unor prezentiri Power Point sau diferite
filmulete care vor fi puse la dispozitia studentilor. Fiecare curs va debuta cu recapitularea capitolelor deja
parcurse, cu accent asupra notiunilor parcurse la ultimul curs.

Prezentarile utilizeaza imagini si scheme, astfel incat informatiile prezentate sd fie usor de inteles si
asimilat.

Aceasta disciplina acopera informatii si activitati practice menite si-i sprijine pe studenti in eforturile
de invétare si de dezvoltare a unor relatii optime de colaborare si comunicare intr-un climat favorabil Tnvatarii
prin descoperire.

Se va avea 1n vedere exersarea abilitdtilor de ascultare activa si de comunicare asertiva, precum si a
mecanismelor de constructie a feedback-ului, ca modalititi de reglare comportamentala in situatii diverse si
de adaptare a demersului pedagogic la nevoile de invatare ale studentilor.

Se va exersa abilitatea de lucru in echipa pentru rezolvarea diferitelor sarcini de invatare.
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9. Continuturi

CURS
. . Nr.
Capitolul Continutul
> ore
I Generalitati. Definitii. Clasificari. Elemente cinematice: Clasificare si reprezentare 2
grafica (simbolizare).
I Cuple cinematice: Clasificare si reprezentare graficd (constructiva si simbolicd). 2
i Mobilitatea mecanismelor: Definitii, formule de calcul si aplicatii cu 1 DOF. 2
Mobilitatea mecanismelor: Definitii, formule de calcul si aplicatii cu 2 DOF.
v . L § . N . 2
Mecanisme cu bare: Tipuri de grupe structurale: Simbolizare grafica.
V Mecanisme cu bare: Aplicatii privind structura. 2
VI Mecanisme cu bare: Cinematica: Geometrie, determinari grafice pentru mecanismele 9
tip manivela-piston si patrulater plan; Trasarea pozitiilor extreme.
VI Mectclnisme‘ cu b.are: Cinematica: Determinari analitice pentru mecanismele tip 9
maniveld-piston si patrulater plan.
VIII Mecagisme cu bare: Dinam'icé: Cinetostati.(.:a diadelor RRR si RRT. Cinetostatica 9
mecanismului fundamental si calculul puterii motoare.
IX }\/Iecanisme cu came: Tipuri si echivalare; Sinteza legii de miscare a tachetului — partea 9
X Mecanisme cu came: Sinteza legii de miscare a tachetului — partea a I1-a; Cinematica 9
grafo-analitica.
X Mecanisme cu came: Trasarea profilului _camei: Determinarea razei cercului de baza 9
si calculul coordonatelor polare si carteziene.
Xl Mecanisme cu roti dintate: Geometrie si cinematica: Tipuri. 2
]I Mecanis'me. cu roti dintate: Geometrie si ci.r.lematicé: Parametrii de bazd ai 9
angrenajului si teorema fundamentala a angrenarii.
XIV Proiectarea CAD-CAE a mecanismelor si robotilor. 2
Total: | 28

Bibliografie

1. Antonescu, O., Grafica — e-curs, 2024, https://curs.upb.ro/2024/course/view.php?id=116

2. Antonescu, O., Antonescu, P., Mecanisme si manipulatoare, Ed. Printech, Cod CNCSIS 54, Bucuresti,
298 pag., 2006, ISBN (10) 973-718-578-1, ISBN (13) 978-973-718-578-5

3. Antonescu, O., Antonescu, P., Mechanism and Machine Science — coursebook, Politehnica Press,
Bucharest, 279 pag., 2016

4. *** CATIA P3V5R10 CD-ROM Documentation, Dassault Systemes (2002)

LABORATOR/ SEMINAR/PROIECT

L\Ir"; Continutul :;Ir';
1. Introducere Tn software-ul CATIA V5: modulul Sketcher. 2
2. Aplicatii privind desenul tehnic 2D. Utilizarea comenzilor de baza pentru desenarea

diverselor profiluri 2D care reprezinta baza proiectarii pieselor 3D. 2
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3. Modelarea CAD 2D si simularea cinematici a mecanismului patrulater plan si a
mecanismului motor monocilindric.

Modelarea CAD 2D si simularea cinematica a mecanismului tip presa orizontala.

Modelarea CAD 2D si simularea cinematica a mecanismului motor tip V2.

Modelarea CAD 2D si simularea cinematica a mecanismului tip Shaper.

Test 2D.

X N g~

Introducere Tn modulul Part Design. Modelarea CAD 3D a componentelor mecanismului
motor monocilindric (Alezaj palier, Manivela, Biela).

N INNDNDNDN

9. Modelarea CAD 3D a componentelor mecanismului motor monocilindric (Piston,
Cilindru).

N

10. | Introducere in modulul Assembly Design. Asamblarea componentelor fixe ale
mecanismului motor monocilindric (Bloc motor).

11. | Asamblarea componentelor mecanismului motor monocilindric.

12. | Introducere in modulul DMU-Kinematics. Definirea cuplelor cinematice ale
mecanismului motor monocilindric.

13. Simularea cinematicd CAE a mecanismului motor monocilindric.

NN N (N DN

14. Test 3D.

Total: 28

Bibliografie:

1. Antonescu, O., Grafica — e-curs, 2024, https://curs.upb.ro/2024/course/view.php?id=116

2. Antonescu, P., Antonescu, O., Aplicatii de Mecanica tehnica, Mecanisme si Manipulatoare,
Editura Printech, Cod CNCSIS 54, Bucuresti, 322 pag., 2007

3. Popovici, M.-M., Modelarea virtuala 3D in constructia de masini, Editura Printech, Bucuresti,
395 pag., 2005

4. *** CATIA P3V5R10 CD-ROM Documentation, Dassault Systemes (2002)

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere din
evaluare nota finala

10.4 Curs Verificarea finala
Insusirea notiunilor si aspectelor n ultima
teoretice prezentate in cadrul cursului | saptamana a
semestrului

20%

10.5 1. Participarea activa la laboratoare si
Seminar/laborator/proiect | predarea lucrarilor de laborator in Verificare pe PC 40%
forma finala.

2. Note la testele din tematica

: Test cu PC 40%
laboratorului.

Total evaluare Laborator 80%

TOTAL evaluare disciplina 100%

10.6 Conditii de promovare

Standard minim de performanta (pentru nota 5):
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e Obtinerea a 50% din totalul evaluare disciplina (nota 5),
e Predarea lucririlor de laborator.

o (insusirea principalelor notiuni de Grafici (comenzi CAD de modelare 2D si 3D; comenzi CAE
de simulare cinematica).

Data completarii Titular de curs Titular(ii) de aplicatii

22 09 2025 Ovidiu ANTONESCU Ovidiu ANTONESCU

Ol(frytp’u /#\ @J(frp(bb ’/’;2\

Daniel-Mircea POPESCU

O/

<<
/

Data avizarii in Director de departament
departament Liviu Marian{U REANU
22 09 2025

Data aprobarii in Decan

Consiliul Facultitii ~ Alina Claudia PETRESCU-NITA

26.09.2025




