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1. Date despre program
'1.1 Institutia de invEtdmant superior Universitatea Valahia din Targoviste
/1.2 Facultatea Inginerie Electricd, Electronica si Tehnologia Informatiei
i1.3 Departamentul Automaticd, Informaticd si Inginerie Electrica
§1.4 Domeniul de studii Ingineria Sistemelor
1.5 Ciclul de studii Master
1.6 Programul de studii Automaticd avansatd, productica si informatica industriala

2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei Strategii de conducere a sistemelor complexe (MAI

1BS13)
12.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Eugenia Minca
}2.3 Titularul activitdtilor de seminar Prof. dr. ing. Eugenia Minca
2.4 Anui de studiu I 2.5 Semestrul I 2.6 Tipul de evaluare | E 2.7 Regimul B-S
disciplinei

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitafilor didactice)
1;3;1 Numar de ore pe 3 din care: 3.2 curs 2 3.3 seminar/laborator 1
isaptamana
23.4 Total ore din planul de 42 din care: 3.5 curs 28 3.6 seminar/laborator 14
invatamant
EDistributia fondului de timp are
iStudiul dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 30
iDocumentare suplimentard in bibliotec3, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 25
EPregétire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 20
{Tutoriat 4
[Examinari 4
%Alte activitati 0
3.7 Total ore studiu individual 83
i3.9 Total ore pe semestru 125

13.10 Numarul de credite
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4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum e Teoria sistemelor;
7
+ Modelare, identificare si simulare;
i * Proiectarea asistatd de calculator.
/4.2 de competente + Utilizarea fundamentelor automaticii;

i

* Tehnici de modelare, simulare, identificare a proceselor;
s Operarea cu concepte fundamentale din stiinta caiculatoarelor.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1

de desfasurare a cursului Sald de curs cu videoproiector si calculator sau tabld interactivd sau
cglculator si conexiune Internet pentru activitate online.

In functie de situatia epidemiologica sau alte situatii neprevdzute,
cursurile se vor desfasura online, in conformitate cu procedura aplicats,
pe platformele Moodle si Teams.

i5.2 de desfasurare a Sald de laborator cu calculatoare si software specific (MATLAB/Simulink,
'seminarului/laboratorului LabVIEW, Sirphyco) sau calculatoare cu software specific si conexiune
Internet.

fn functie de situatia epidemiologic# sau alte situatii neprevazute,
laboratoarele se vor desfasura oniine, in conformitate cu procedura
aplicatd, pe platformele Moodle si Teams.

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei Prezentarea arhitecturilor de control cu automat bazate pe reactie
(feedback control sau control Tn bucld inchisd), Arhitectura de bazi,
Controlul in cascada, Controlul cu compensarea perturbatiilor, Controlul cu
raport (Ratio Control), Controlul selectiv / Override (Override Control),
Controlul Predictiv bazat pe Model (MPC - Madel Predictive Control).

I Aplicatii pe o serie de procese industriale pretabile la conducerea cu

arhitecturi de control dedicate.

.2 Obiectivele specifice Optimizarea raportului dintre performanta dinamica a sistemului si

complexitatea (sau costul) implementdrii acestuia, asigurand in acelasi
timp stabilitatea si siguranta in functionare.

v

7. Rezultatele Tnvatarii

¥

7.1

C1.

!
i
h
1
i

C2.

C3.

iC4.

.Cunostinte (Rezultatul asimildrii de informatii prin invatare. Cunostintele reprezintd ansamblul de fapte, principii,

teorii si practici legate de un anumit domeniu de muncé sau de studiu. Pot fi teoretice si/sau faptice).

C1. Cunoasterea abordarilor moderne de conducere a sistemelor la scard mare (Large-Scale Systems): Definirea si
descrierea principiilor fundamentale de structurare a sistemelor complexe, incluzand arhitecturiie de conducere
centralizatd, descentralizatd, ierarhizatd si distribuitd, precum si a conceptelor de interconectare si subsisteme
decuplate.

C2. Intelegerea metodelor de conducere predictivd bazatd pe model (MPC) si control optimal: Explicarea
fundamentelor matematice ale optimizdrii pe orizont predictiv, a modului de tratare a constrangerilor de stare si de
comanda, precum si a metodelor liniare si neliniare de control optimal.

C3. Cunoasterea structurilor de conducere hibridd si multi-agent: Identificarea si explicarea modelelor matematice
pentru sisteme cu dinamicd mixtd (continud si discretd), a mecanismelor de control supervizat si a strategiilor de
coordonare si cooperare in cadrul sistemelor multi-agent complexe.

C4. Intelegerea conceptelor de stabilitate globald si analizd structurald: Cunoasterea metodelor avansate de analiz
a stabilit3tii pentru sisteme complexe neliniare si interconectate si a indicatorilor de performanta asociati sistemelor
macro-dimensionale. !

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

. Al. Modelarea matematicd si descompunerea structurald a sistemelor la scard mare: Capacitatea de a analiza un

sistem complex real (ex: retele inteligente de energie, procese chimice industriale sau sisteme de transport) si de
a-| descompune In subsisteme interconectate, utilizand tehnici de abstractizare si decuplare matematica.
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A2,

A3.

A4.

A2. Proiectarea si configurarea algoritmilor de conducere predictiva si optimala: Abilitatea de a formula matematic
probleme de optimizare cu constrangere, de a regla orizonturile de predictie si de control in structurile MPC si de a
sintetiza legi de control optimal pentru procese multivariabile complexe (MIMO).

A3. Analiza criticd a stabilitdtii si evaluarea robustetii: Capacitatea cognitiva de a evalua stabilitatea structurald
globald a sistemelor interconectate prin metode avansate si de a testa experimental rezistenta algoritmilor de
control la zgomote de mdsurd, perturbatii exterioare si incertitudini de model.

A4. Optimizarea strategiilor de conducere si interpretarea indicatorilor de performantd: Abilitatea de a calibra si
optimiza dinamic parametrii strategiilor de conducere (robustd, adaptiva sau inteligentd) pe baza analizei statistice
a indicatorilor de performantd tehnico-economici (consum energetic, timpi de rdspuns, stabilitate Tn frecventd).

g g
W

7.3.

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

. R1. Gestionarea autonoma a proiectelor de cercetare si dezvoitare: Capacitatea de a planifica, organiza si finaliza

n mod independent proiecte complexe de sintezd a unor strategii de conducere, de la definirea cerintelor tehnice
pand la validarea solutiei prin simulare numericd.

. R2. Asumarea deciziilor tehnice in conditii de incertitudine: Ab|l|tatea de a alege In mod responsabil o anumita

arhitecturd de control (centralizatd, distribuitd sau ierarhizatd) pentru un proces industrial critic, asumandu-gi
argumentat compromisurile dintre performantd, costuri si riscuri de securitate.

. R3. Etica si responsabilitate in implementarea sistemelor de sigurantd: Manifestarea unei rigori profesionale maxime

in configurarea algoritmilor de conducere optimald sau predictivd, garantdnd respectarea constréngerilor de
sigurantd pentru a preveni accidentele tehnologice sau pierderile economice.

. R4. Auto-perfectionare proactivd si adaptare la tehnologii emergente: Capacitatea de a monitoriza independent

evolutia literaturii de specialitate si de a asimila tehnici noi de conducere avansaté (ex: control bazat pe inteligentd
artificiald sau invatare prin aprofundare - Reinforcement Learning), aplicdndu-le responsabil in activitatea
profesionald.

8. Continuturi

8.1

Curs Observatii
Nr.ore/curs/1

ab

Metode de predare

C1. Sisteme de conducere avansata: definitii, clasificiri, scheme bloc;
problematica conducerii sistemelor liniare si neliniare (stabilitate,
convergentd parametricd, robustete).

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C2. Proiectarea si
structurd variabild si compusd cu model de referintd: definitii,
proprietdti. Conducerea cu structurd variabild si compusa a proceselor
cu model de ordinul unu, algoritmul de sintezd a comenzii.

implementarea sistemelor de conducere cu;

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C3. Sisteme de conducere complexe adaptive, cu structurd variabild
si compusad cu model de referintd, a proceselor cu exces poli-zerouri
unitar: ipoteze, generalizare, algoritmul de sintezd a comenzii,

supraunitar: ipoteze, generalizare.

proprietdti. Sisteme de conducere adaptivd, cu structurd variabil3 si:
compusd, cu model de referintd, a proceselor cu exces poli-zerouri;

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C4. Sisteme de conducere cu autoacordare a proceselor. Sisteme de
conducere cu autoacordare a proceselor liniare cu regulatoare PID.
Proiectarea si implementarea sistemelor de conducere cu
autoacordare off-line si on-line.

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C5. Proiectarea si implementarea structurilor de control inteligente in
conducerea proceselor industriale, cu aplicatie pe sisteme de fabricatie
flexibild. Implementarea unor structuri de conducere fuzzy fn
conducerea unui sistem de fabricatie flexibild.

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C6. Conducerea automatizaté a liniilor de fabricatie flexibild deservite
de roboti mobili. Cozi de asteptare. Modelarea si implementarea
structurilor de conducere a proceselor industriale cu instrumente de
evaluare a taskurilor plasate in cozi de asteptare.

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore

C7. Optimizarea conducerii fabricatiei pe linii automatizate cu
fabricatie flexibild deservite de roboti mobili. Modelarea si
implementarea structurilor de conducere distribuite.

Expunerea, conversatia,
demonstratia

4 ore
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Bibliografie

1. Dumitrache I (2009), Automatica - volumul I, Editura Academiei Romane, Bucuresti

2. Minca E., Dumitrache C., Brezeanu I., Stefan V., Dragomir F., Dragomir O.; Conducerea inteligenta a sistemelor
automate. Fundamente teoretice”, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

3. Minca E., Dumitrache C., Brezeanu I., Stefan V., Dragomir F., Dragomir O.; Conducerea inteligenta a sistemelor
automate. Aplicatii, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

4. Dragomir O., Dragomir F., Minca E., Dumitrache C.; Teoria sistemelor automate. Fundamente teoretice si aplicatii
Matlab, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

5. Modelling and control of an assembly/disassembly mechatronics line served by mobile robot with manipulator, Minca
E, Filipescu A., Voda A, CONTROL ENGINEERING PRACTICE, Volume: 31, Pages: 50-62, Special Issue: SI,
DOI: 10.1016/j.conengprac.2014.06.005, Published: OCT 2014,
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https://www.mdpi.com/1424-8220/19/15/3266

8.2 Seminar/laborator Metode de predare Observatii

L1. L1i. Structura de conducere cu controler fuzzy si PID pentru Expunerea, demonstratia, lucrari 2 ore
conducerea unui proces industrial cu variatie lentd a variabilelor |practice
de proces. Implementare in LabVIEW/MATLAB.

L2. L2. Structura de conducere cu controler fuzzy a unui proces Expunerea, demonstratia, lucrari 3 ore
industrial bazatd pe recunoasterea formelor. Implementare in practice ;
LabVIEW/MATLAB. ]

L3. L3. Structura de conducere bazata pe cozi de asteptare a Expunerea, demonstratia, lucrari 3 ore
taskurilor in conducerea unui proces industrial de monitorizare ajpractice
temperaturii.

L4. L4. Conducerea automatizatd a unei linii mecatronice de Expunerea, demonstratia, lucrari 3 ore
asamblare, cu integrarea conceptelor de conducere a masinii cu ipractice ’
stari finite.

L5. L5. Conducerea automatizatd a unei linii mecatronice de Expunerea, demonstratia, lucrari: 3 ore
asamblare/dezasamblare deservite de roboti mobili. Modelare practice
cu RPH. Modelare in Sirphyco. Implementare in LabVIEW.

|Bibliografie

1. Dumitrache T (2009), Automatica ~ volumul I, Editura Academiei Romane, Bucuresti

2. Minca E., Dumitrache C., Brezeanu I., Stefan V., Dragomir F., Dragomir O.; Conducerea inteligenta a sistemelor
automate. Fundamente teoretice”, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

3. Minca E., Dumitrache C., Brezeanu 1., Stefan V., Dragomir F., Dragomir O.; Conducerea inteligenta a sistemelor
automate. Aplicatii, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

4, Dragomir O., Dragomir F., Minca E., Dumitrache C.; Teoria sistemelor automate. Fundamente teoretice si aplicatii
Matlab, Editura MatrixRom, Bucuresti, 2010

5. Filipescu, A., Stamatescu S., Conducerea proceselor prin tehnici adaptive si cu structura variabila, Algoritmi si
Robustete, Editura MatrixRom, Bucuresti, 1999, ISBN 973-9390-97-8

6. Modelling and Control of Mechatronics Lines Served by Complex Autonomous Systems, Dragomir F., Minca E.,
Dragomir E., Filipescu A., SENSORS, Volume: 19, Issue: 15, Article Number: 3266, DOI: 10.3390/s19153266,
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https://www.mdpi.com/1424-8220/19/15/3266

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

iContinuturile disciplinei au fost stabilite prin raportare la practicile curente ale integratorilor de sisteme si automatizari
iindustriale si la cerintele de competente formulate de intreprinderile de profil din zonele limitrofe oraselor Targoviste si
Bucuresti, precum si la tematica de cercetare a comunit3tii academice din domeniul conducerii avansate a proceselor,
Eastfel incdt absolventul s3 poatd proiecta, implementa si evalua strategii de conducere pentru procese industriale
icomplexe si linii de fabricatie flexibile.

10. Evaluare

! Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare E 10.2 Metode de evaluare |10.3 Pondere din nota finald
10 4 Curs Testarea notiunilor teoretice {Examinare finald (lucrare 60%
A0a L fundamentale scrisd sau test online)
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510.5 Seminar/laborator

Verificarea cunostintelor Colocviu de laborator 40%
dobéndite

110.6 Standard minim de performant

I
i
i
{
i

®

Cunostinte (C1-C4): descrie corect diferentele structurale dintre conducerea centralizatd, descentralizatd,
ierarhizata si distribuitd si explica principiul conducerii predictive bazate pe model (orizontul de predictie, rolul
constrangerilor).

Aptitudini  (A1-A4): implementeaza un algoritm de conducere de bazd intr-un mediu software
(MATLAB/Simulink), urméand un ghid dat, si ii testeaz3 robustetea la perturbatii, zgomote de mdsurd si variatii
parametrice.

Responsabilitate si autonomie (R1-R4): finalizeaza sarcinile proiectului sau ale lucrarilor de laborator pe baza
cerintelor stabilite, isi indeplineste corect sarcinile in echipa si prezintd datele de simulare nealterate, evitand
plagiatul.

Conditii de promovare: obtinerea a cel putin 50% din punctajul fiecdrei componente de evaluare, atdt la
examinarea finald, cat si la colocviul de laborator.

Titularul

Data completdrii Titularul .
Prof. dr. ing. Eugernia MINCA—

07.09.2026 Prof. dr. ing. Eu

Data avizarii in
departament
23.09.2026

Director de departament
Conf. dr. ing. Mihai BIZOI

Data avizarii in
Consiliul Facultatii
24.09.2026

Decan
Conf. dr. ing. Nicoleta ANGELESCU
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