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Tabel de calcul al vitezei de deplasare   

Introduceți nr. de frame-uri: 14
1 frame= 0,071428571

Începutul secvenței de timp:

ore min sec frames total secunde

0 0 0 109 7,786

Sfârțitul secvenței de timp: Timp scurs

ore min sec frames total secunde sec ore

0 0 0,00 139 9,929 2,143 0,000595

Distanța înre punctul de intre și ieșire Viteza estimată

metri Km Km/h

117 0,117 196,6
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𝑚1𝑣1𝑥 − 𝑚1𝑣1𝑥
′ = −𝑆1𝑥

𝑚1𝑣1𝑦 − 𝑚1𝑣1𝑦
′ = −𝑆1𝑦

𝑚2𝑣2𝑥 − 𝑚2𝑣2𝑥
′ = −𝑆2𝑥

𝑚2𝑣2𝑦 − 𝑚2𝑣2𝑦
′ = −𝑆2𝑦



𝑆1𝑥 = −𝑆2𝑥

𝑆1𝑦 = −𝑆2𝑦

tan 𝛼1 =
𝑣1𝑦

𝑣1𝑥

tan 𝛼2 =
𝑣2𝑦

𝑣2𝑥

𝑚1(𝑣1𝑥 − 𝑣1𝑥
′ ) = −𝑚2(𝑣2𝑥 − 𝑣2𝑥

′ )

𝑚1(𝑣1𝑦 − 𝑣1𝑦
′ ) = −𝑚2(𝑣2𝑦 − 𝑣2𝑦

′ )

𝑣1𝑥 =
𝑣1𝑦

tan 𝛼1

𝑣2𝑥 =
𝑣2𝑦

tan 𝛼2

𝑚1(𝑣1𝑦 − 𝑣1𝑥
′ tan 𝛼1) = −𝑚2 tan 𝛼1 (

𝑣2𝑦

tan 𝛼2
− 𝑣2𝑥

′ )

𝑚1(𝑣1𝑦 − 𝑣1𝑥
′ ) = −𝑚2(𝑣2𝑦 − 𝑣2𝑦

′ )

𝑣2𝑦 =

𝑚1

𝑚2
(𝑣1𝑦

′ − 𝑣1𝑥
′ tan 𝛼1) + 𝑣2𝑦

′ − 𝑣2𝑥
′ tan 𝛼1

(1 −
tan 𝛼1

tan 𝛼2
)

𝑣2𝑦 =

𝑚2

𝑚1
(𝑣2𝑦

′ − 𝑣2𝑥
′ tan 𝛼2) + 𝑣1𝑦

′ − 𝑣1𝑥
′ tan 𝛼2

(1 −
tan 𝛼2

tan 𝛼1
)

𝑆1𝑥 = 𝑚1(𝑣1𝑥
′ − 𝑣1𝑥) = −𝑆2𝑥

𝑆1𝑦 = 𝑚1(𝑣1𝑦
′ − 𝑣1𝑦) = −𝑆2𝑦

𝑣1𝑥 =
𝑣1𝑦

tan 𝛼1

𝑣2𝑥 =
𝑣2𝑦

tan 𝛼2

|𝑣1| = √𝑣1𝑥
2 + 𝑣1𝑦

2

|𝑣2| = √𝑣2𝑥
2 + 𝑣2𝑦

2



|𝑆| = √𝑆𝑥
2 + 𝑆𝑦

2

𝛽1 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛
𝑆1𝑦

𝑆1𝑥
 →  𝛽2 = 180 + 𝛽1

𝜔1 =
𝑟1𝑥𝑆1𝑦 − 𝑟1𝑦𝑆1𝑥

𝐽1

𝜔2 =
𝑟2𝑥𝑆2𝑦 − 𝑟2𝑦𝑆2𝑥

𝐽2

∆𝐸 = (𝐸1 + 𝐸2) − (𝐸1
′ + 𝐸2

′ )

𝐸1 =
1

2
𝑚1𝑣1

2 +
1

2
𝐽1𝜔1

2    𝑐𝑢   𝑣1
2 = 𝑣1𝑥

2 + 𝑣1𝑦
2

𝐸1
′ =

1

2
𝑚1𝑣1

′2 +
1

2
𝐽1𝜔1

′2    𝑐𝑢   𝑣1
′2 = 𝑣1𝑥

′2 + 𝑣1𝑦
′2

𝐸2 =
1

2
𝑚2𝑣2

2 +
1

2
𝐽2𝜔2

2    𝑐𝑢   𝑣2
2 = 𝑣2𝑥

2 + 𝑣2𝑦
2

𝐸2
′ =

1

2
𝑚2𝑣2

′2 +
1

2
𝐽2𝜔2

′2    𝑐𝑢   𝑣2
′2 = 𝑣2𝑥

′2 + 𝑣2𝑦
′2

∆𝐸 =
1

2
[𝑚1(𝑣1𝑥

2 − 𝑣1𝑥
′2 ) + 𝑚1(𝑣1𝑦

2 − 𝑣1𝑦
′2 ) + 𝑚2(𝑣2𝑥

2 − 𝑣2𝑥
′2 ) + 𝑚2(𝑣2𝑦

2 − 𝑣2𝑦
′2 )

+ 𝐽1(𝜔1
2 − 𝜔1

′2) + 𝐽2(𝜔2
2 − 𝜔2

′2)]

2 ∙ ∆𝐸 = 𝑚1[(𝑣1𝑥 − 𝑣1𝑥
′ )(𝑣1𝑥 + 𝑣1𝑥

′ ) + (𝑣1𝑦 − 𝑣1𝑦
′ )(𝑣1𝑦 + 𝑣1𝑦

′ )] +

𝑚2[(𝑣2𝑥 − 𝑣2𝑥
′ )(𝑣2𝑥 + 𝑣2𝑥

′ ) + (𝑣2𝑦 − 𝑣2𝑦
′ )(𝑣2𝑦 + 𝑣2𝑦

′ )] +

𝐽1[(𝜔1 − 𝜔1
′ )(𝜔1 + 𝜔1

′ )] +

𝐽2[(𝜔2 − 𝜔2
′ )(𝜔2 + 𝜔2

′ )]

𝐸𝐷𝑒𝑓 =
1

2
𝑚 ∙ 𝐸𝐸𝑆2
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  

  
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 

  

𝑀1𝑉10
̅̅ ̅̅ + 𝑀2𝑉20

̅̅ ̅̅ = 𝑀1𝑉1̅ + 𝑀2𝑉2
̅̅̅

(𝑀1𝑉10
2 + 𝑀2𝑉20

2 )

2
+

(𝐽1𝛺10
2 + 𝐽2𝛺20

2 )

2

=
(𝑀1𝑉1

2 + 𝑀2𝑉2
2)

2
+

(𝐽1𝛺1
2 + 𝐽2𝛺2

2)

2
+ 𝑊1 + 𝑊2 + 𝑅1 + 𝑅2



𝑉10 = (
𝑀2

𝑀1 + 𝑀2
) ∙ [𝐹 + √𝐷 + (𝑀1 + 𝑀2) ∙

𝐾1

𝑀2
+ (𝑀1 + 𝑀2) ∙

𝐾2

𝑀1
]

𝐹 =
𝑀1 ∙ 𝑉1 ∙ cos 𝛼1

𝑀2 ∙ 𝑉2 ∙ cos 𝛼2

𝐷 = 𝑉1
2 + 𝑉2

2 − 2𝑉1𝑉2 cos(𝛼1 − 𝛼2) − (
𝑀1 ∙ 𝑉1 ∙ sin 𝛼1

𝑀2 ∙ 𝑉2 ∙ sin 𝛼2
)

2

𝐾1 = 𝐸𝐸𝑆1
2 + 𝑔 ∙ 𝜇1 ∙ 𝐴1 ∙ 𝜃1

𝐾2 = 𝐸𝐸𝑆2
2 + 𝑔 ∙ 𝜇2 ∙ 𝐴2 ∙ 𝜃2

21,

21,

𝑉20 = √𝑉20𝑥
2 + 𝑉20𝑦

2

{
𝑉20𝑥

𝑉20𝑦
} = {

𝑉2𝑥
′

𝑉2𝑦
′ } +

𝑀1

𝑀2
∙ {

𝑉1𝑥
′

𝑉1𝑦
′ } −

𝑀1

𝑀2
∙ {

𝑉1

0
}

𝑉20𝑥 = 𝑉2 ∙ cos 𝛼2 +
𝑀1 ∙ 𝑉1 ∙ cos 𝛼1

𝑀2
−

𝑀1 ∙ 𝑉1

𝑀2

𝑉20𝑦 = 𝑉2 ∙ sin 𝛼2 +
𝑀1 ∙ 𝑉1 ∙ sin 𝛼1

𝑀2

tan 𝛼20 =
𝑉20𝑦

𝑉20𝑥

𝛼20 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛 (
𝑉20𝑦

𝑉20𝑥
)

α



α −
𝜋

2
+

𝜋

2
𝑉20
̅̅ ̅̅

𝐺𝐸𝑉 =
𝛿𝑉𝑖
̅̅ ̅̅

𝐸𝐸𝑆𝑖

𝛿𝑉𝑖̅

𝛿𝑉1̅ = 𝑉10
̅̅ ̅̅ − 𝑉1

′̅̅ ̅

𝛿𝑉2
̅̅̅ = 𝑉20

̅̅ ̅̅ − 𝑉2
′̅̅ ̅

{
𝛿𝑉1𝑥

𝛿𝑉1𝑦
} = {

𝑉10 − 𝑉1𝑥
′

0 − 𝑉1𝑦
′ }

{
𝛿𝑉2𝑥

𝛿𝑉2𝑦
} = {

𝑉20 ∙ cos 𝛼20 − 𝑉2 ∙ cos 𝛼2

𝑉20 ∙ sin 𝛼20 − 𝑉2 ∙ sin 𝛼2
}

{
𝛿𝑉1𝑥

𝛿𝑉1𝑦
} = {

𝑉10 − 𝑉1 ∙ cos 𝛼1

0 − 𝑉1 ∙ sin 𝛼1
}

{
𝛿𝑉2𝑥

𝛿𝑉2𝑦
} = {

𝑉2 ∙ cos 𝛼2 − 𝑉20 ∙ cos 𝛼20

𝑉20 ∙ sin 𝛼20 − 𝑉2 ∙ sin 𝛼2
}

|𝛿𝑉𝑖| = √(𝛿𝑉𝑖𝑥)2 + (𝛿𝑉𝑖𝑦)
2

α

 



Viteza de coliziune intre doua autovehicule 1 şi 2; autovehiculul 1 are viteza 
iniţială orientată după axa x  

Date de intrare:         
Masa Autovehicul 1 1600 kg     
Masa Autovehicul 2 1200 kg     
Energia consumata in coliziune auto 1 210000 J     
Energia consumata in coliziune auto 2 130000 J     
Viteza post coliziune auto1 2 m/s 7.2 km/h 
Viteza post coliziune auto2 18 m/s 64.8 km/h 
Unghiul aferent vectorului vitezei post coliziune 1 -0.17453 rad -10 Grade 
Unghiul aferent vectorului vitezei post coliziune 2 1.658063 rad 95 Grade 
Unghiurile finale de oprire fata de directia initiala 1 -0.2618 rad -15 Grade 
Unghiurile finale de oprire fata de directia initiala 2 1.570796 rad 175 Grade 
Coeficientul de frecare 0.2       
Ampatamentul auto 1 2.76 m     
Ampatamentul auto 2 2.3 m     
Rezultate         
Unghiul de impact -0.77056 rad -44.1497 Grade 
Vitezele echivalente de deformatie         
EES1 16.20185 m/s 58.32667 km/h 
EES2 14.7196 m/s 52.99057 km/h 
V10 14.28911 m/s 51.44081 km/h 
V20 25.07907 m/s 90.28465 km/h 
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𝑎1𝑔 = 𝑎0 + (1𝑔 ∙ 𝑠𝑥𝑦𝑧)

𝑎−1𝑔 = 𝑎0 + (−1𝑔 ∙ 𝑠𝑥𝑦𝑧)



 

 



𝑦(𝑛) = ∑ 𝑏𝑘𝑥(𝑛 − 𝑘) − ∑ 𝑎𝑖𝑦(𝑛 − 𝑖)

𝑀−1

𝑖=0

𝑁−1

𝑘=0

𝐻(𝑧) =
𝑏0 + 𝑏1𝑧−1 + 𝑏2𝑧−2 + ⋯ + 𝑏𝑁𝑧−𝑁

1 + 𝑎1𝑧−1 + 𝑎2𝑧−2 + ⋯ + 𝑎𝑀𝑧−𝑀



𝐻(𝑗𝜔) =
1

√1 + (
𝜔

𝜔𝑡
)

2𝑛

ω

ω ω

|𝐻(𝑗𝜔)| =
1

√2

ω

ω

𝜔𝑎 = 𝑡𝑔
𝜔𝑑𝑇

2

ω

𝜔𝑑 = 2𝜋 ∙ 𝐶𝐹𝐶 ∙ 2.0775

𝜔𝑑 = 2𝜋 ∙ 𝐶𝐹𝐶 ∙ 1.25 ∙
5

3

𝜔𝑑 = 2𝜋 ∙ 𝐶𝐹𝐶 ∙ 2.0833

𝑦(𝑡)  =  𝑎0 ∙ 𝑥(𝑡) + 𝑎1 ∙ 𝑥(𝑡 − 1) + 𝑎2 ∙ 𝑥(𝑡 − 2) + 
𝑏1 ∙ 𝑦(𝑡 − 1) + 𝑏2 ∙ 𝑦(𝑡 − 2)

𝑎0 =
𝜔𝑎

2

1 + √2 ∙ 𝜔𝑎 + 𝜔𝑎
2

𝑎1 = 2 ∙ 𝑎0

𝑎2 = 𝑎0

𝑏1 =
−2(𝜔𝑎

2 − 1)

1 + √2 ∙ 𝜔𝑎 + 𝜔𝑎
2



𝑏2 =
−1 + √2 ∙ 𝜔𝑎 − 𝜔𝑎

2

1 + √2 ∙ 𝜔𝑎 + 𝜔𝑎
2

 



 





 



 

𝑎 =
𝑑𝑣

𝑑𝑡

𝑣 = ∫ 𝑎 𝑑𝑡 =
𝑑𝑥

𝑑𝑡

𝑥 = ∫ 𝑣 𝑑𝑡 = ∬ 𝑎 𝑑𝑡𝑑𝑡

𝑗 =
𝑑𝑎

𝑑𝑡

𝑒 = ∫ 𝑎
𝑥

𝑥0

𝑑𝑥 = ∫ 𝑣
𝑣

𝑣0

𝑑𝑣 =
1

2
(𝑣2 − 𝑣0

2)

𝐸 =
1

2
𝑚(𝑣2 − 𝑣0

2)

𝑝̅ =
𝑑𝐸

𝑑𝑡
= 𝑚𝑣𝑎

𝑝 =
𝑝̅

𝑚
= 𝑣𝑎

𝑝′ =
𝑑𝑝

𝑑𝑡
= 𝑣𝑗 + 𝑎2



𝑎̅∆𝑡  =  
1

∆𝑡
∫ 𝑎

𝑡+∆𝑡

𝑡

𝑑𝑡
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𝑎 = √𝑎𝑥
2 + 𝑎𝑦

2 + 𝑎𝑧
2
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Viteza de coliziune intre doua autovehicule 1 şi 2; autovehiculul 1 are viteza 
iniţială orientată după axa x  

Date de intrare:         

Masa Autovehicul 1 1100 kg     
Masa Autovehicul 2 1900 kg     
Energia consumata in coliziune auto 1 14100 J     
Energia consumata in coliziune auto 2 14100 J     
Viteza post coliziune auto1 3 m/s 10.8 km/h 
Viteza post coliziune auto2 3 m/s 10.8 km/h 
Unghiul aferent vectorului vitezei post coliziune 1 0.017454 rad 1 Grade 
Unghiul aferent vectorului vitezei post coliziune 2 3.141593 rad 180 Grade 
Unghiurile finale de oprire fata de directia initiala 1 0.017453 rad 1 Grade 
Unghiurile finale de oprire fata de directia initiala 2 3.054326 rad 175 Grade 
Coeficientul de frecare 0.6       
Ampatamentul auto 1 2.62 m     
Ampatamentul auto 2 3.03 m     
Rezultate         
Unghiul de impact -0.00447 rad -0.25617 Grade 
Vitezele echivalente de deformatie         
EES1 5.063236 m/s 18.22765 km/h 
EES2 3.852545 m/s 13.86916 km/h 
V10 9.528021 m/s 34.30087 km/h 
V20 0 m/s 0 km/h 











 



 

 





 

• 

• 

• 

• 

• 

• 





 



 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 fi

 

 

 



 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 
 fi

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 
 

 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 
 

 



 
 

 

 

 

 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 
 





INFORMAŢII PERSONALE Dragoș Sorin Dima  

  

Ă   

 

E   

01/04/1992–Prezent Sef Lucrări/Asistent 
Universitatea Transilvania din Brașov, Brașov (România)  

01/01/2002– Prezent Expert Criminalist Autorizat în Accidente de trafic terestru 
Ministerul Justiției (România)  

01/05/1999– Prezent Expert Tehnic Judiciar Autorizat - Accidente Circulație Rutieră 
Biroul Central de Expertize Tehnice - Ministerul Justiției (România)  

21/12/2017– Prezent Auditor de Siguranță Rutieră - Certificat 
Autoritatea Rutieră Română ARR (România)  

01/03/1990–01/04/1992 Inginer Proiectant 
ICSITTA/A, Brașov (România)  

01/09/1988–01/03/1990 Inginer Proiectant 
Întreprinderea Mecanică Mîrșa, Sibiu (România)  

01/10/1983–15/07/1988 Inginer de automobile  

Universitatea din Brașov, Brașov (Romania)  

01/10/2010–15/07/2012 Master în  Științe Penale Aprofundate - Facultatea de Drept  

Universitatea Transilvania Brașov, Brașov (Romania)  

Limba maternă Română 
  

Limbi străine ÎNȚELEGERE VORBIT SCRIS 

Ascultare Citire Conversație Vorbire  

Engleză C2 C2 C2 C2 C2 

Certificat Universitatea Transilvania Brașov  

Franceză C2 C2 C1 C1 B2 
Levels: A1 and A2: Basic user - B1 and B2: Independent user - C1 and C2: Proficient user 
Common European Framework of Reference for Languages  
 

Permis de conducere B 

http://www.unitbv.ro/#_blank
http://europass.cedefop.europa.eu/en/resources/european-language-levels-cefr


PERSONAL INFORMATION Dragoș Sorin Dima  

  

WORK EXPERIENCE   

 

EDUCATION AND TRAINING   

01/04/1992–Present Lecturer/Assistent 
Universitatea Transilvania din Brașov, Brașov (Romania)  

01/01/2002–Present Forensic Expert In Accident Analisis and Reconstruction 
Ministerul Justiției, București (Romania)  

01/05/1999–Present Autorized Technical Automotive Expert in Court 
Biroul Central de Expertize Tehnice - Ministerul Justiției, București (Romania)  

21/12/2017–Present Road Saefty Auditor - Certificate 
Autoritatea Rutieră Română ARR, București (Romania)  

01/03/1990–01/04/1992 Designer Engineer 
ICSITTA/A, Brașov (Romania)  

01/09/1988–01/03/1990 Designer Engineer 
Întreprinderea Mecanică Mîrșa, Sibiu (Romania)  

01/10/1983–15/07/1988 Automotive Engineer  

Universitatea din Brașov, Brașov (Romania)  

01/10/2010–15/07/2012 Master in Criminal Science - Faculty of Law  

Universitatea Transilvania Brașov, Brașov (Romania)  

Mother tongue(s) Romanian 
  

Other language(s) UNDERSTANDING SPEAKING WRITING 

Listening Reading Spoken interaction Spoken production  

English C2 C2 C2 C2 C2 

Certificat Universitatea Transilvania Brașov  

French C2 C2 C1 C1 B2 
Levels: A1 and A2: Basic user - B1 and B2: Independent user - C1 and C2: Proficient user 
Common European Framework of Reference for Languages  
 

Driving licence B 

http://www.unitbv.ro/#_blank
http://europass.cedefop.europa.eu/en/resources/european-language-levels-cefr



