1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA TEHNICA DIN CLUJ-NAPOCA

1.2 Facultatea

Autovehicule Rutiere, Mecatronica si Mecanica

1.3 Departamentul

Autovehicule rutiere si transporturi

1.4 Domeniul de studii

Ingineria transporturilor

1.5 Ciclul de studii

master

1.6 Programul de studii / Calificarea

Logistica si siguranta in transporturi - (mas)

1.7 Forma de invatamant

IF —invatamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei

2.00

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei

Managementul motoarelor pentru autovehicule de transport

2.2 Titularul de curs

Conferentiar dr. ing. Iclodean Calin
calin.iclodean@auto.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar /
laborator / proiect

Conferentiar dr. ing. Iclodean Calin
calin.iclodean@auto.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 1 | 2.5 Semestrul | 1 | 2.6 Tipul de evaluare examen
2.7 Regimul Categoria formativa DS
disciplinei Optionalitate DI
3. Timpul total estimate
3.1 Numar de ore pe din 3.2 33 33 33
C wo A s 3 1 ) 0 2 . 0
saptamana care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.4 Numar de ore pe 42 din 3.5 14 3.§ 0 3.6 )8 3..6 0
semestru care: | Curs Seminar Laborator Proiect
3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 24
(b) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe 24
teren
(c) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 8
(d) Tutorat
(e) Examinari 2
(f) Alte activitati:
3.8 Total ore studiu individual (suma (3.7(a)...3.7(f))) 58
3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 100
3.10 Numarul de credite 4

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

Cunostinte generale despre autovehicule, electronica si informatica

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

5.2. de desfasurare a
seminarului / laboratorului /
proiectului

Frecventarea (prezenta 100%) si efectuarea (promovarea) activitatilor de
laborator conditioneaza admiterea la forma finala de evaluare a disciplinei



mailto:calin.iclodean@auto.utcluj.ro
mailto:calin.iclodean@auto.utcluj.ro

6. Competentele specifice acumulate

Aplicarea cunostintelor fundamentale, teoretice si practice, de inginerie pentru efectuarea de
calcule, demonstratii si aplicatii, utilizarea de software in activitati specifice domeniului ingineriei
© transporturilor.
© Evaluarea interdependentelor dintre transporturi si urbanism sau amenajarea teritoriului in
2 concordanta cu exigentele mobilitatii durabile — determinarea cererii de transport.
% Proiectarea tehnologiilor din terminalele de transport si conducerea operativa a activitatilor din
o | aceste terminale, intr-o tratare integrata a sistemelor de transport.
% Proiectarea tehnologiilor de circulatie si conducerea operativa a circulatiei pe retelele
g infrastructurii de transport, pentru transportul local, regional sau international, intr-o tratare
8 | multimodal3
§ Identificarea si proiectarea solutiilor pentru fluidizarea circulatiei si pentru evitarea/limitarea
congestiei rutiere in retele si terminale de transport.
Fundamentarea tehnica, economica si financiara a deciziilor de modernizare a sistemului de
transport.
Executarea responsabila a sarcinilor profesionale, in conditii de autonomie restransa si asistenta
% < | calificats.
% g Familiarizarea cu rolurile si activitatile specifice muncii Tn echipa si distribuirea de sarcini pentru
g— 2 nivelurile subordonate.
3 g Constientizarea nevoii de formare continua; utilizarea eficienta a resurselor si tehnicilor de
invatare, pentru dezvoltarea personala si profesionala.

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei

fnsusirea unor notiuni de bazd cu privire la managementul
motoarelor cu ardere internd, deprinderea realizarii unor modele
folosite in simuldrile computerizate, procesarea si interpretarea
datelor.

Familiarizarea studentilor cu sistemul de management al unui

7.2 Obiectivele specifice motor cu ardere internd. Proiectarea si dezvoltarea unor modele

de motoare utilizand aplicatiile de simulare computerizata.

8. Continuturi

8.1 Curs Nr. ore | Metode de predare | Observatii
1. Sisteme electronice de comanda si control ECU )
(Electronic Control Unit).
2. Arhitectura hardware a unitatii de comanda si control 5
ECU.
3. Arhitectura software a unitatii de comand3 si control 5
ECU.
4. Reteaua de comunicatie LIN (Local Interconnect Expunere,
Network). 2 convers:a.tie,
5. Reteaua de comunicatie CAN (Controller Area Network). 2 ex'empl|f|care,
6. Sistemul de injectie cu rampa comuna de combustibil CR orl‘e.ntare e't'c.
(Common Rail). 2 Ut|||z'are rm'JIoace
tehnice si vizuale.
7. Sistemul de injectie directd pentru MAS GDI (Gasoline ) '
Direct Injection).
8.
9.
10.
11.




12.

13.
14.
Bibliografie
1. Bosch Automotive Electrics and Automotive Electronics Systems and Components (link).
2. Bosch Automotive Mechatronics, Automotive Networking, Electronics (link).
3. Bosch Diesel Engine Management, Systems and Components (link).
4. Bosch Gasoline Engine Management Systems and Components (link).
5. Bosch Fundamentals of Automotive and Engine Technology, Standard Drives (link).
6. Bosch CAN Specification version 2.0 (download link).
7. Bosch CAN FD Specification version 1.0 (download link).
8. Grzemba MOST The Automotive Multimedia Network (download link).
9. Iclodean Metode de Simulare a Sistemelor de Propulsie prin Aplicatii Numerice (download link).
10. Iclodean Retele de Comunicatie pentru Autovehicule (download link).
11. Iclodean Interconectarea sistemelor virtuale de ... control pentru autovehicule (download link).
12. Kozierok Automotive Ethernet: The Definitive Guide (download sample).
13. Mariasiu Aplicatii Numerice in Simularea Proceselor Motoarelor cu Ardere Internd (download
link).
14. Mariasiu Managementul Motoarelor cu Ardere Internd (download link).
15. Burnete Motoare cu Ardere Internd Procese si Management Motor (download link).
16. Paret FlexRay and its Applications: Real Time Multiplexed Network (link).
17. Varga Electric and Plug-In Hybrid Vehicles Advanced Simulation Methodologies (link).
18. Varga Electric and Hybrid Buses for Urban Transport Energy Efficiency Strategies (link).
19. Iclodean Autonomous Vehicles for Public Transportation (link).
20. Varga Simulation in the Loop of Electric Vehicles (download link).
21. FlexRay Communications System Protocol Specification version 3.0.1 (download link).
22. Freescale Automotive Solutions Setting the Pace for Innovation (download link).
23. Paret Multiplexed Networks for Embedded Systems: CAN, LIN, FlexRay, Safe-by-Wire... (link).
24. LIN Specification Package revision 2.2A (download link).
8.2 Seminar / laborator / proiect Metode de predare | Observatii
1. Prezentarea generald a programului AVL BOOST. 2
2. Modelarea unui MAS monocilindric, setari generale. 2
3. Modelarea unui MAS, parametrizarea motorului. 2
4. Modelul de ardere si legea de injectie pentru MAS. 2
5. Modelarea elementelor de management pentru MAS. 2 Exercitii, )
6. Rularea simul3rilor computerizate pentru MAS. 2 conversatil,
7. Procesarea rezultatelor obtinute pentru MAS. 2 descriere,
: N — modelare etc.
8. Modelarea unui MAC policilindric, setari generale. 2 Utilizare miiloace
jloac
9. Modelarea unui MAC, parametrizarea motorului. 2 tehnice si vizuale.
10. Modelul de ardere si legea de injectie pentru MAC. 2
11. Modelarea elementelor de management pentru MAC. 2
12. Rularea simularilor computerizate pentru MAC. 2
13. Procesarea rezultatelor obtinute pentru MAC. 2
14. Analiza rezultatelor simularilor celor doua modele. 2

Bibliografie

1. Bosch Automotive Electrics and Automotive Electronics Systems and Components (link).
Bosch Automotive Mechatronics, Automotive Networking, Electronics (link).

Bosch Diesel Engine Management, Systems and Components (link).

Bosch Gasoline Engine Management Systems and Components (link).

Bosch Fundamentals of Automotive and Engine Technology, Standard Drives (link).
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https://www.springer.com/gp/book/9783658017835
https://www.springer.com/gp/book/9783658039745
https://www.springer.com/gp/book/9783658039806
https://www.springer.com/gp/book/9783658039639
https://www.springer.com/gp/book/9783658039714
http://esd.cs.ucr.edu/webres/can20.pdf
https://can-newsletter.org/assets/files/ttmedia/raw/e5740b7b5781b8960f55efcc2b93edf8.pdf
https://www.mostcooperation.com/specifications/download/most-the-automotive-multimedia-network/
https://drive.google.com/file/d/13D3xfDeCmLWlZmM_MOkoVPLCBJENd65D/view
https://drive.google.com/file/d/15Jl6DTna9XmUpFOsy0I1Jsx6KWa-XZ-1/view
https://drive.google.com/file/d/1cUSDXlsuA4yGssllpA_7-0h5o1-rwk_l/view
https://cdn.intrepidcs.net/brochures/icsusa/Sample-AutomotiveEthernet-TheDefinitiveGuide.pdf
https://drive.google.com/file/d/1MESVwlX1CEHpPVQTLiWmGpUU5I6Mev0m/view
https://drive.google.com/file/d/1MESVwlX1CEHpPVQTLiWmGpUU5I6Mev0m/view
https://drive.google.com/file/d/1I0gB3zQVWBY2mjw8MSde18BC8XJ_Xlnl/view
https://drive.google.com/file/d/1h1OBoZKTRVjTCWb2ZUofFIezwWtpHf-j/view
https://www.wiley.com/en-ro/FlexRay+and+its+Applications%3A+Real+Time+Multiplexed+Network-p-9781119966944
https://www.springer.com/gp/book/9783319186382
https://www.springer.com/gp/book/9783319412481
https://link.springer.com/book/9783031146770
https://www.intechopen.com/books/modeling-and-simulation-for-electric-vehicle-applications/simulation-in-the-loop-of-electric-vehicles
https://svn.ipd.kit.edu/nlrp/public/FlexRay/FlexRay%E2%84%A2%20Protocol%20Specification%20Version%203.0.1.pdf
https://www.nxp.com/files-static/microcontrollers/doc/brochure/AUT-16759.pdf
https://www.wiley.com/en-us/Multiplexed+Networks+for+Embedded+Systems%3A+CAN%2C+LIN%2C+FlexRay%2C+Safe+by+Wire+-p-9780470511701
https://www.cs-group.de/wp-content/uploads/2016/11/LIN_Specification_Package_2.2A.pdf
https://www.springer.com/gp/book/9783658017835
https://www.springer.com/gp/book/9783658039745
https://www.springer.com/gp/book/9783658039806
https://www.springer.com/gp/book/9783658039639
https://www.springer.com/gp/book/9783658039714

Bosch CAN Specification version 2.0 (download link).

Bosch CAN FD Specification version 1.0 (download link).

Grzemba MOST The Automotive Multimedia Network (download link).

Iclodean Metode de Simulare a Sistemelor de Propulsie prin Aplicatii Numerice (download link).

10. Iclodean Retele de Comunicatie pentru Autovehicule (download link).

11. Iclodean Interconectarea sistemelor virtuale de ... control pentru autovehicule (download link).

12. Kozierok Automotive Ethernet: The Definitive Guide (download sample).

13. Mariasiu Aplicatii Numerice in Simularea Proceselor Motoarelor cu Ardere Internd (download
link).

14. Mariasiu Managementul Motoarelor cu Ardere Internd (download link).

15. Burnete Motoare cu Ardere Internd Procese si Management Motor (download link).

16. Paret FlexRay and its Applications: Real Time Multiplexed Network (link).

17. Varga Electric and Plug-In Hybrid Vehicles Advanced Simulation Methodologies (link).

18. Varga Electric and Hybrid Buses for Urban Transport Energy Efficiency Strategies (link).

19. Iclodean Autonomous Vehicles for Public Transportation (link).

20. varga Simulation in the Loop of Electric Vehicles (download link).

21. FlexRay Communications System Protocol Specification version 3.0.1 (download link).

22. Freescale Automotive Solutions Setting the Pace for Innovation (download link).

23. Paret Multiplexed Networks for Embedded Systems: CAN, LIN, FlexRay, Safe-by-Wire... (link).

24. LIN Specification Package revision 2.2A (download link).
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9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor
profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Competentele acumulate vor fi necesare angajatilor care isi desfasoara activitatea in domeniul ingineriei
transporturilor si a traficului. In formarea competentelor se tine seama de optiunile angajatorilor
recomandate institutiilor de Tnvatamant superior pentru formarea absolventilor (abilitatea de a folosi
eficient timpul, abilitarea de a lucra in echipd, abilitatea de a invata repede, abilitatea de a coordona
echipe, oportunitati noi in interesul firmei, abilitatea de a folosi computerul si internetul, capacitatea de
adaptare la situatii noi etc.) si de prioritdtile recomandate de angajatori in formarea absolventilor
(creativitate si capacitate de inovare, abilitatea de a negocia, capacitatea de analiza critica si autocritica,
abilitatea de a invata repede, cunostinte din alte domenii). Continutul disciplinei este in concordanta cu
materialele si metodele de studiu care sunt utilizate la alte universitati din tara si strainatate.

10. Evaluare

10.3 Pondere

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |, e
din nota finald

Gradul de asimilare al notiunilor
prezentate pe parcursul cursului.

0,
10.4 Curs Corectitudinea cunostintelor examen 60%
dobandite.
Capacitatea de a opera cu .
10.5 Seminar/Laborator P P verificare 40%

cunostintele asimilate.

/Proiect

10.6 Standard minim de performanta: nota finala 5
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Data completarii:
24.10.2023

Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Conferentiar dr. ing. Iclodean Calin
Aplicatii Conferentiar dr. ing. Iclodean Calin

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Autovehicule
rutiere si transporturi

20.04.2023

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii de Autovehicule Rutiere,

Mecatronica si Mecanica

11.10.2023

Director Departament
prof. dr. ing. Istvan BARABAS

Decan
prof. dr. ing. Nicolae FILIP




