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1. Date despre program

MINISTERUL EDUCATIEI $I CERCETAARII
UNIVERSITATEA ,VALAHIA” DIN TARGOVISTE .
FACULTATEA DE INGINERIE ELECTRICA, ELECTRONICA SI TEHNOLOGIA

DEPARTAMENTUL DE AUTOMATICA, INFORMATICA SI INGINERIE

FISA DISCIPLINEI
2026-2027

1.1 Institutia de invatdmant superior

f Universitatea Valahia din Targoviste

1.2 Facuitatea

Inginerie Electrica, Electronica si Tehnologia Informatiei

1.3 Departamentul

Automaticd, Informatic3 si Inginerie Electrica

1.4 Domeniul de studii

Ingineria Sistemelor

1.5 Ciciul de studii

Master

1.6 Programul de studii

Automaticd avansat8, productica si informaticd industriala

2. Date despre discipling

2.1 Denumirea disciplinei

Robotica avansata (MAI 2 B S 01)

i2.2 Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. ing. Paul Ciprian PATIC

2.3 Titularul activitdtilor de seminar

2.4 Anul de studiu II 2.5 Semestrul

Conf. dr. ing. Paul Ciprian PATIC

2.7 Regimul
disciplinei

2.6 Tipul de evaluare 5

B-S

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

3.1 Numar de ore pe 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/laborator 1
saptamana

3.4 Total ore din planul de 42 din care: 3.5 curs 28 ;3.6 seminar/laborator 14
invatamant

iDistributia fondului de timp ore
iStudiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
Documentare suplimentard in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 25
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri : 25
Tutoriat 6
Examinari 2
Alte actiVIEAtl ..oov i e 0
3.7 Total ore studiu individual 83
3.9 Total ore pe semestru 125
13.10 Num3rul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde

este cazul)

4.1 de curriculum

4.2 de competente

e  Utilizarea de cunostinfe de matematica, fizicd, tehnica masurarii,
graficd tehnic8, inginerie mecanicd, chimica, electrica si electronica
in ingineria sistemelor, mecatronica, robotica.
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5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfasurare a cursului . Sala cu video-proiector si conexiune wireless.

e« Activitate on-line: MS Teams/Zoom si Platforma Moodle.

e Pentru activitdti online - in conformitate cu procedura aplicats
pentru activitdti online: Microsoft Teams ca aplicatie de
colaborare construitd pentru lucruf hibrid.

i5.2 de desfasurare a seminarului/laboratorului e  Sald cu videoproiector si PC-uri (desktop sau laptop), MATLAB,

RoboDK, simulatoare, SprutCam 17, ABB RobotStudio.
s Activitate on-line: MS Teams/Zoom si Platforma Moodle.

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei . Cunoasterea conceptelor fundamentale de robotica, in general,

precum si a cunostintelor de sisteme flexibile de fabricatie, realitate
virtuald in domeniul roboticii, in particutar

6.2 Obiectivele specifice o Prezentarea locului si rolului sistemului de actionare in cadrul

sistemului robotic;

* Prezentarea structurii generale a unui sistem de viziune artificiald, in
particular avand la baza un sistem robotic;

. Monitorizarea functionarii unui robot, in diferite domenii de activitate
industrial3;

e  Crearea deprinderilor de intelegere, folosire, proiectare si
implementare a robotilor industriali;

o Insusirea notiunilor fundamentale privind notiunile de
CAD/CAM/CAE, Realitate Virtuala si Prototipizare Vizuald.
Familiarizarea cu problemele specifice ale Realitatii Virtuale in
domeniile ingineriei industriale.

»  Cunoasterea domeniului inteligentei artificiale pentru a utiliza
calculatoarele Intr-un mod mai eficient. Intelegerea principiiior care
fac inteligenta posibila.

7. Rezultatele invatarii

7.1 Cunostinte (Rezultatul asimildrii de informatii prin invatare. Cunostintele reprezintd ansamblul de fapte, principii,
teorii si practici legate de un anumit domeniu de muncd sau de studiu. Pot fi teoretice si/sau faptice)

C1. Absolventul descrie si explicd principii si tehnologii avansate de producticd, roboticd industriald si
mecatronica, precum si paradigme moderne ale Industriei 4.0, Smart Manufacturing si Internet of Things aplicat
in fabricatie;

C2. Proiecteazd, implementeaza si poate realiza mentenanta sistemelor automatizate, a fluxurilor de fabricatie,
a sistemelor cu echipamente de uz general si dedicat pentru aplicatii de automatica si informaticd aplicatd
specifice ingineriei intreprinderilor;

C3. Dezvoltd tehnici de specificare, proiectare si implementare a aplicatiilor de conducere a proceselor
industriale;

C4. Utilizeazd instrumente teoretice si  tehnice software pentru proiectarea sistemelor informatice
moderne;

C5. Detine concepte avansate de cinematica, dinamica si programare a robotilor industriali si colaborativi
(coboti).

: 7.2 Aptitudini (Capacitatea de a apfica cunostinte si de a utiliza know-how pentru a duce la indeplinire sarcini si a
rezolva probleme. Aptitudinile sunt descrise ca fiind cognitive (implicdnd utilizarea géndirii logice, intuitive si
creative) sau practice (implicand dexteritate manuala si utilizarea de metode, materiale, unelte si instrumente))

Al. Proiecteaza si integreazd sisteme flexibile de fabricatie, roboti industriali si linii inteligente, utiliznd
instrumente de simulare si inginerie asistata de calculator;

A2. Modeleaza si simuleaza celule de productie si linii logistice utilizand software-uri de simulare 3D;

A3. Programeaza si integreaza roboti industriali sau coboti in fluxuri automate de asamblare si manipulare;
A4, Concepe interfete om-masind (HMI) si ecrane SCADA intuitive pentru monitorizarea proceselor complexe;
A5. Dezvoltd sisteme de analizd video industriald pentru detectia defectelor geometrice sau de suprafata ale
produselor.

7.3 Responsabilitate si autonomie (Capacitatea cursantului de a aplica in mod autonom si responsabil cunostintele si
aptitudinile sale)

R1. Poate coordona proiecte de implementare in producticd inteligentd, asumandu-si responsabilitatea pentru
eficienta si siguranta sistemelor;

R2. Poate coordona autonom echipe interdisciplinare pentru implementarea proiectelor de automatizare si
digitalizare industriald;

R3. Solutioneazd independent probleme tehnice inedite sau imprevizibile apdrute in functionarea sistemelor
industriale;

R4. Selecteaza Tn mod critic si independent tehnologiile hardware si software optime pentru o aplicatie
industriald specifica;

R5. Evalueazd corect impactul social al automatizarii si transformarii digitale asupra fortei de munca si sa
propuna strategii de tranzitie justa.
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8. Continuturi

‘8.1 Curs Metode de predare Observatii
Cap. 1. Introducere privind diferitele software-uri de Problematizarea, studii de caz, laptop-video- 4h

tip CAD/CAM/CAE, realitate virtuala si prototipizare proiector. Partajare ecran.

vizuala.

Cap. 2. Inteligenta artificiala si ierarhia functiilor in Problematizarea, studii de caz, laptop-video- 4h
VR. proiector. Partajare ecran.

Cap. 3. Principii teoretice in inteligenta artificiald/VR. jProblematizarea, studii de caz, elaborare si 4h

executie programe laptop-video-proiector.
Partajare ecran.

Cap. 4. Reprezentare si metode in inteligenta Problematizarea, studii de caz, elaborare si 6h
artificiald. executie programe laptop-video-proiector.

Partajare ecran.

Cap. 5. fnvétarea VR. Problematizarea, studiul de caz, elaborare si 6h

executie programe laptop-video-proiector.
Partajare ecran.

Cap. 6. Modele cognitive si constiinta subiectiva. Problematizarea, studiul de caz, elaborare si 4h

executie programe laptop-video-proiector.
Partajare ecran.

15.

16.
17.
18.
19.

20.

‘Bibliografie

Ajoudani, A., et al., Human-Robot Collaboration: Fundamentals and Applications. Springer, 2020.

Bdiwi, M., et al., Collaborative Robotics and Digital Manufacturing. Robotics and Computer-Integrated
Manufacturing, 2022.

Cadena, C., et al., Past, Present, and Future of Simultaneous Localization and Mapping: Toward the Robust-
Perception Age. IEEE Transactions on Robotics, actualizari 2020-2023.

Cartal, L. A., Apostolescu, T. C., Robotica de precizie, Editura Universitard, Bucuresti, 2024.

Iosifidis, A., et al., Deep Learning for Robot Perception and Cognition, Elsevier, 2021/2022.

Ivanescu M. et all,, Istoria Roboticii in Romania, Ed. Agir, Bucuresti, 2020.

Joni N., Trif N., Sudarea Robotizatd cu Arcul Electric, Ed. Mirton, Timisoara, 2021.

Kormushev, P., Calinon, S., Caldwell, D. G., Reinforcement Learning in Robotics: A Survey. Annual Review of
Control, Robotics, and Autonomous Systems, 2021.

Lucrare/recenzie tehnica: Deep learning in viziunea roboticd — metodologii si aplicatii (revizuit, 2023-2024).

. Patic P. C., Realitate Virtuald, Note de curs, Uz intern, 2023.
. Patic P. C., Robotica si Sisteme Flexibile, partea I...V, Note de curs, Uz intern, 2023.
. Proceedmgs of the IEEE/RS] International Conference on Intelligent Robots and Systems (IRQOS), ed|tule 2020~

2024.

. Proceedings of the IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), editiile 2020-2025.
. Resurse practice / tutoriale universitare: cursoare si materiale de predare pentru "Probabilistic Robotics” / SLAM

(2020-2024).

Siciliano, B., Sciavicco, L., Villani, L., Oriolo, G., Robotics: Modeiling, Planning and Control (2nd ed., revised),
Springer, 2020.

Siciliano, B., Villani, L., Oriolo, G., De Luca, A., Foundations of Robotics, Springer, 2025.

Spong, M. W., Hutchinson, S., Vidyasagar, M., Robot Modeling and Control (2nd ed.), Wiley, 2020.

Thrun, S., Burgard, W., Fox, D., Probabilistic Robotics (editie reeditatd cu actualizdri, 2021). MIT Press, 2021.
Zhang, F., et al., Deep Reinforcement Learning for Robotic Manipulation: A Review and Applications, IEEE Access,
2022.

Note de laborator - https://moodle.vaiahia. ro/course/wew php?id=29.

18.2 Seminar/laborator

Metode de predare Observatii

i

L 01 - Achizitia imaginilor folosind mediul software Problematizarea, studii de caz. Partajare ecran. 2h
Matiab

L 02 ~ Studiul asupra transforméarilor geometrice ce Problematizarea, studii de caz. Partajare ecran. 2h
pot fi aplicate pe imagini picturale.

L 03 - Studiul prelucrérii histogramei imaginilor Problematizarea, studii de caz. Partajare ecran. 2h
avand ca efect obtinerea de imagini noi cu un contrast
modificat sau obtinerea negativului unei imagini.

L 04 - Studiul metodelor de netezire a imaginii Problematizarea, studii de caz, vizualizare si 2h
(smoothing). Utilizare SprutCam/ABB Robot identificare componente. Partajare ecran.
Studio/RoboDK.

L 05 - Studiul metodelor de detectie a muchiilor si Problematizarea, studii de caz, vizualizare si 2h
punctelor de interes. Utilizare SprutCam/ABB Robot identificare componente. Partajare ecran.
Studio/RoboDK.

L 06 - Studiul segment&rii imaginilor. Descrierea Problematizarea, studii de caz. Partajare ecran. 2h
formelor. Utilizare SprutCam/ABB Robot
Studio/RoboDK.
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L 07 - Detectarea unor piese metatice dreptunghiulare [Problematizarea, studii de caz, elaborare si i 2h

situate pe o maséd de culoare mai inchisd. Utilizare lexecutie programe cu PC-uri . Partajare ecran.

SprutCam/ABB Robot Studio/RoboDK.

Bibliografie

1. Ajoudani, A., et al., Human-Robot Collaboration: Fundamentals and Applications. Springer, 2020.

2. Bdiwi, M., et al., Collaborative Robotics and Digital Manufacturing. Robotics and Computer-Integrated
Manufacturing, 2022.

3. Cadena, C., et al., Past, Present, and Future of Simultaneous Localization and Mapping: Toward the Robust-
Perception Age. IEEE Transactions on Rebotics, actualizari 2020-2023.

4

4. Cartal, L. A., Apostolescu, T. C., Robotica de precizie, Editura Universitard, Bucuresti, 2024,

5. Iosifidis, A., et al., Deep Learning for Robot Perception and Cognition, Elsevier, 2021/2022.

6. Ivanescu M. et all., Istoria Roboticii in Romania, Ed. Agir, Bucuresti, 2020.

7. Joni N., Trif N., Sudarea Robotizatd cu Arcul Electric, Ed. Mirton, Timisoara, 2021.

8. Kormushev, P., Calinon, S., Caldwell, D. G., Reinforcement Learning in Robotics: A Survey. Annual Review of
Control, Robotics, and Autonomous Systems, 2021.

9. Lucrare/recenzie tehnicd: Deep learning in viziunea roboticd — metodologii si aplicatii (revizuit, 2023-2024).

10. Patic P. C., Realitate Virtuald, Note de curs, Uz intern, 2023.

11. Patic P. C., Robotica si Sisteme Flexibile, partea I...V, Note de curs, Uz intern, 2023.

12. Proceedings of the IEEE/RS] International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS), editiile 2020-
2024,

13. Proceedings of the IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), editiile 2020-2025.

14, Resurse practice / tutoriale universitare: cursoare si materiale de predare pentru “Probabilistic Robotics” / SLAM
(2020-2024).

15. Siciliano, B., Sciavicco, L., Villani, L., Oriolo, G., Robotics: Modelling, Planning and Control (2nd ed., revised),
Springer, 2020.

16. Siciliano, B., Villani, L., Oriolo, G., De Luca, A., Foundations of Robotics, Springer, 2025.

17. Spong, M. W., Hutchinson, S., Vidyasagar, M., Robot Modeling and Control (2nd ed.), Wiley, 2020.

18. Thrun, S., Burgard, W., Fox, D., Probabilistic Robotics (editie reeditatd cu actualizari, 2021). MIT Press, 2021.

i19. Zhang, F., et al., Deep Reinforcement Learning for Robotic Manipulation: A Review and Applications, IEEE Access,

2022.

i20. Note de laborator - https://moodie.valahia.ro/course/view.php?id=29.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii
epistemice, asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul
aferent programului

Continuturile cursului/laboratorului sunt adecvate cerintelor agentilor economici, potentiali angajatori din
zond, precum si tendintelor de dezvoitare pe termen mediu si lung prevéazute in planurile strategice ale:

«  SC Otelinox Targoviste; SC Beko Gaesti/Uimi; SC Erdemir SA Targoviste; Metaplast Titu; ELJ Titu; Nicprem
Titu, Nimet I, II si III, Rondocarton Téargoviste, Soceram SA, Bimbo Group 3 (Brutari SA), SC UPET SA, SC
Cicom SA.

o Intreprinderi si firme de profil din zonele si judetele limitrofe orasului Targoviste.

10. Evaluare

Tip activitate » 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare |10.3 Pondere din nota finald
» Insusirea notiunilor privind j» Examinare scris3
software-urile privitoare la Insusirea
CAD/CAM/CAE, inteligenta cunostintelor teoretice si
10.4 Curs artiﬁciellé si realitatea aplicapive; ; 60%
' virtuald, reprezentarea si j» Examinare pe calculator
invatarea in VR privind programarea si

executia unei aplicatii de la
examinarea scrisd

s Realizarea aplicatiilor de s Monitorizarea periodicé a

vedere artificiald in progresului in cadrul

MATLAB (achizitia, sedintelor de laborator

prelucrarea si 40%
10.5 Seminar/laborator segmentarea imaginilor) si

utilizarea SprutCam/ABB
RobotStudio/RoboDK in
procese industriale de
fabricatie flexibila

110.6 Standard minim de performanta
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e  Cunostinte (C1-C5): descrie principii si tehnologii avansate de producticd, roboticd industrialé si detine
concepte avansate de cinematica, dinamica si programare a robotilor industriali si colaborativi;

e Aptitudini (A1-A5): proiecteaza si integreaza sisteme flexibile de fabricatie, roboti industriali si linii
inteligente, utilizand instrumente de simulare si inginerie asistatd de calculator, apoi modeleaza si simuleaza
celule de productie si linii logistice utilizdnd software-uri de simulare 3D;

e Responsabilitate si autonomie (R1-R5): solutioneaza independent probleme tehnice inedite sau imprevizibile
aparute in functionarea sistemelor industriale si selecteaza tehnologiile hardware si software optime pentru o
aplicatie industriald specifica.

e  Conditii de promovare: obtinerea a cel putin 50% din punctajul fiecarei componente de evaluare, atét la
examinarea finald, cét si la colocviul de laborator.

Data completarii Titularul de curs, Titularul de aplicatii,

07.09.2026 Conf. dr. ing. Paul Ciprian PATIC Conf, dr. ing. Paul Ciprian PATI

Data avizarii in
Departament

Director de depart

23.09.2026 Conf. dr. ing. Miai BIZOI

Data avizarii in S&can
Consiliul Facultatii ’

24.09.2026 Conf. dr. ing. Nicoleta ANGELESCU
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