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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI
ANUL UNIVERSITAR 2026 — 2027

1.1. IOSUD - Institutia de Invatamant superior

IOSUD - UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

1.2. Scoala Doctorala

Scoala Doctorala ,, Constantin Belea” a Facultatii
de Automatica, Calculatoare si Electronica

1.3. Domeniul de studii universitare de doctorat

Mecatronica si Robotica

1.4. Ciclul de studii universitare

Doctorat

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei

Sisteme senzoriale si de actionare in mecatronici si robotica
(Sensorial and Actuation Systems in Mechatronics and
Robotics)

2.2. Titularul activitatilor de curs

Conf. dr. ing. Tonut RESCEANU

2.3. Titularul activitatilor de seminar/

Conf. dr. ing. Ionut RESCEANU

laborator
2.4. Anul de studiu | 1 |2.5. 1 |26.Tipulde | E |2.7. Regimul DOP
Semestrul evaluare disciplinei

3. Timpul total estimat (ore pe semestru a activitatilor didactice)
3.1. Numarul de ore pe saptamana 4 |dincare:3.2curs| 2 | 3.3.seminar/laborator 2
3.4. Total ore din planul de 56 |dincare:3.5curs| 28 |3.6.seminar/laborator 28
invatamant
Distributia fondului de timp - ore/semestru ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 32
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 25
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 27
Examinari 3
Alte activitati: consultatii 7
3.7. Total ore studiu individual 94
3.8. Total ore pe semestru 150
3.9. Numiirul de credite 6

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1. de curriculum

»  Studentii doctoranzi trebuie sd posede cunostinte de specialitate dobandite la
urmatoarele discipline din ciclurile de studii licentd sau master (sau
echivalentele acestor discipline): Matematici speciale, Algebra liniara,




Fizica, Programarea calculatoarelor si limbaje de programare, Electronica,
Masini si actionari electrice, Masurari electrice si electronice.

4.2. de competente » Studentii doctoranzi trebuie sa detind competente de baza privind circuitele

electronice, achizitia de date si actiondrile electrice.

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a *  Cursul imbind mai multe metode de predare: clasic, online (in functie de
cursului

decizia Senatului universitatii si CSUD), cu videoproiector. Se asigura suport
de curs in format electronic si acces la documentatii actualizate. Procesul de
predare are urmatoarea structurd: 70% prezentare teoreticid, pe baza
suportului de curs, 30% activitate interactivd (discutii cu studentii
doctoranzi). Ca strategii de transmitere si insugire a cunostintelor se
utilizeaza: Expunerea; Interogarea; Deductia; Testarea; Evaluarea finala.

5.2. de desfasurare a * Seminarul/laboratorul presupune caracterizarea experimentala a senzorilor si
seminarului/ actuatorilor, achizitia si prelucrarea semnalelor si fuziunea datelor
laboratorului senzoriale, folosind metodele prezentate la curs. Se utilizeaza placi de

achizitie, microcontrolere (Arduino/STM32), senzori inertiali, de distanta, de
forta si camere, servomotoare si motoare pas cu pas, MATLAB si Python.

6. Obiectivele disciplinei - rezultate asteptate ale invitarii la formarea carora contribuie parcurgerea
si promovarea disciplinei

Cunostinte

b

]

Studentul-doctorand/absolventul:

1. Identifica, descrie, evalueaza si analizeaza critic procesele si structura sistemelor mecatronice
si robotice, modul lor de aplicare la probleme concrete, precum si riscurile asociate acestora.

2. Stapaneste metodele si tehnicile de cercetare avansatd in domeniul mecatronicii si roboticii
precum si modul lor de aplicare in probleme concrete, industriale si non-industriale.

3. Identifica, formuleaza, analizeaza principiile referitoare la managementul eficient al
proiectelor, metodica cercetarii, utilizarea instrumentelor de inteligenta artificiala.

Aptitudini (Abilititi)

Studentul-doctorand/absolventul:

1. Aplica tehnici, principii ale fizicii si metode matematice avansate de rezolvare a problemelor
din mecatronica si robotica.

2. Selecteaza si aplicd metode si tehnici stiintifice specifice in analiza sistemelor si evalueaza
nivelul de documentare stiintifica si potentialul avantajelor si dezavantajelor metodelor si
procedeelor propuse.

3. Propune procedee si solutii noi in cercetare n domeniul mecatronicii si roboticii.

4. Utilizeaza limbaje, medii si tehnologii de programare avansate si instrumente specifice in
rezolvarea de probleme din domeniul mecatronicii si roboticii.

5. Prelucreaza si proceseaza date la un nivel avansat, inclusiv prin utilizarea pachetelor software
si mediilor de programare si dezvoltare dedicate, pentru diferite aplicatii (procese industriale,
sisteme biomedicale etc.).

6. Recunoaste si implementeaza arhitecturi complexe pentru sisteme mecatronice si robotice
inteligente.

7. Configureaza si implementeaza sisteme mecatronice si robotice de conducere avansatd a
proceselor industriale, inclusiv prin abordéari moderne [oT si Industrie 4.0.

Responsabilitate si

autonomie

Studentul-doctorand/absolventul:

1. Recunoaste nevoia de invitare independentd, pe tot parcursul vietii.

2. Aplica strategiile de Invatare si metodele cele mai potrivite in Invatarea independenta pe tot
parcursul vietii si in urmadrirea evolutiei stiintei si tehnologiei ITn domeniul mecatronicii si
roboticii.

3. Efectueaza cautari bibliografice in literatura de specialitate, consulta si foloseste in mod creativ
bazele de date stiintifice si alte surse de informare din domeniul mecatronicii si roboticii.

4. Pune 1n aplicare sarcinile profesionale individual si in echipd (ca membru sau ca lider), la
termen si cu responsabilitate.




7. Continuturi

EtherCAT)

7.2. Arhitecturi senzor—actuator in ROS 2

7.3. Aplicatii in robotica mobild, colaborativa si
automotive

7.1. CURS Modalitatea Metode de predare Fond de
de timp
desfasurare alocat
(ore)
1. Caracteristicile senzorilor si principii fizice de | Fata in Predarea cursului se 4
detectie fatd/online | face fata in fata,
1.1. Caracteristici statice si dinamice, erori si folosind
incertitudini videoproiectorul, sau
1.2. Efecte fizice utilizate In senzori online (suita Google
1.3. Conditionarea si conversia semnalelor Education), in functie
2. Senzori proprioceptivi Fatd in de decizia Senatului 4
2.1. Encodere, rezolvere, senzori de pozitie si fatd/online | Universitatii si CSUD:
viteza 70% prezentare
2.2. Unititi de masurd inertiale (IMU) si teoretica, pe baza
calibrarea lor suportului de curs, 30%
2.3. Senzori de curent si de cuplu activitate interactiva
3. Senzori exteroceptivi Fata in (discutii cu studentii 4
' . . . .. T doctoranzi). Materialele
3.1. Senzori de distanta: ultrasonici, ToF, fatd/online t buse la
LiDAR, radar necesare sunt puse 1a.
3.2. Senzori de vedere: camere monoculare dispozitia Stude.n filor in
stereo. RGB-D. event ' format electronic. Ca
' L o strategil de transmitere
3.3. Senzori tactili si de fortd/cuplu N .
si Insusire a
4. Fuziunea datelor senzoriale Fata in cunostintelor se 4
4.1. Filtre Kalman extinse si unscented, filtre fatd/online | ytilizeazi: Expunerea;
particulare Interactiunea prin
4.2. Fuziune IMU—-odometrie-GNSS-LiDAR intrebari si raspunsuri;
4.3. Calibrarea si sincronizarea sistemelor Deductia; Testarea;
multisenzor Exemple teoretice;
5. Actuatori electrici Fatd in Demonstratii practice; 4
5.1. Motoare de c.c., BLDC, pas cu pas si fati/online | Evaluarea finala.
servomotoare
5.2. Convertoare de putere si drivere
5.3. Controlul cuplului, vitezei si pozitiei
6. Actuatori hidraulici, pneumatici si Fata in 4
neconventionali fatd/online
6.1. Sisteme hidraulice si pneumatice Tn robotica
6.2. Actuatori din materiale inteligente (SMA,
piezo, polimeri electroactivi)
6.3. Actuatori soft si actuatori cu elasticitate serie
7. Integrarea sistemelor senzoriale si de actionare | Fatd in 4
7.1. Magistrale si protocoale (12C, SPI, CAN, fatd/online

Bibliografie:

https://doi.org/10.3390/521062140.

1. N. Correll, B. Hayes, C. Heckman, A. Roncone, Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms,
Sensors, Actuators, and Algorithms, MIT Press, Cambridge MA, 2022.
2. P. Corke, Rabotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms in Python, 3rd ed., Springer Tracts in
Advanced Robotics, vol. 146, Springer, Cham, ISBN 978-3-031-06468-5, 2023.
3. D.J. Yeong, G. Velasco-Hernandez, J. Barry, J. Walsh, Sensor and Sensor Fusion Technology in
Autonomous Vehicles: A Review, Sensors, vol. 21, no. 6, 2140, 2021,




7.1. CURS

Modalitatea
de
desfasurare

Metode de predare

Fond de
timp
alocat
(ore)

4. M. Li, A. Pal, A. Aghakhani, A. Pena-Francesch, M. Sitti, Soft actuators for real-world applications,
Nature Reviews Materials, vol. 7, pp. 235-249, 2022, https://doi.org/10.1038/s41578-021-00389-7.

5. S. Macenski, T. Foote, B. Gerkey, C. Lalancette, W. Woodall, Robot Operating System 2: Design,
architecture, and uses in the wild, Science Robotics, vol. 7, no. 66, eabm6074, 2022,

https://doi.org/10.1126/scirobotics.abm6074.

7.2. Seminar/Laborator Modalitatea Metode de predare Fond de
de timp
desfasurare alocat
(ore)
Caracterizarea statica si dinamica a unui senzor Fata in La seminar/laborator se 4
fatd/online | utilizeaza placi de
Achizitia si filtrarea datelor de la o unitate IMU Fata in achizitie, 4
fati/online | Microcontrolere,
; ; ; - ; — senzori, actuatori si
Masurarea distantei cu senzori ultrasonici, ToF si Fatd in ; 4
LiDAR ; ; fats/onl; calculatoare dotate cu
: : : ARONINE | MATLAB/Python
Fuziunea datelor senzoriale cu filtru Kalman Fata in _ (inclusiv suita Google 4
fatd/online | Education pentru
Comanda unui motor BLDC/pas cu pas si controlul | Fata in online). Ca strategii de 4
pozitiei fati/online | transmitere si insusire a
Studiul unui actuator neconventional (SMA sau Fatd in cuno §t1n‘5e10r s¢ 4
piezo) fati/online utilizeaza: Tutoriale;
- - — — — Demonstratii practice;
Integrarea senzorilor si actuatorilor Intr-o aplicatie Fa‘ga in Interactiune prin 4
ROS 2 fatd/online

intrebari si raspunsuri.
Activitati: 70%
desfasurarea activitatii
aplicative, 30%
interpretarea
rezultatelor si discutii
cu studentii doctoranzi.

Bibliografie:

1. N. Correll, B. Hayes, C. Heckman, A. Roncone, Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms,
Sensors, Actuators, and Algorithms, MIT Press, Cambridge MA, 2022.
2. D.J. Yeong, G. Velasco-Hernandez, J. Barry, J. Walsh, Sensor and Sensor Fusion Technology in
Autonomous Vehicles: A Review, Sensors, vol. 21, no. 6, 2140, 2021,

https://doi.org/10.3390/521062140.

3. S. Macenski, T. Foote, B. Gerkey, C. Lalancette, W. Woodall, Robot Operating System 2: Design,
architecture, and uses in the wild, Science Robotics, vol. 7, no. 66, eabm6074, 2022,

https://doi.org/10.1126/scirobotics.abm6074.

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

Continutul cursului a fost discutat cu reprezentantii:
= Aumovio (Continental Automotive) Sibiu

= NETROM

= Caphyon




9. Evaluare

Tip activitate 9.1. Criterii de evaluare 9.2. Metode de evaluare 9.3. Pondere din
nota finald
- Intelegerea principiilor de
functionare a senzorilor si
actuatorilor. Examen scris (2 subiecte
9.4 Curs - Capacitatea de a selecta si teore‘;ice) / grild online (in ] 70%
integra componentele functie de structura aprobata a
senzoriale si de actionare. anului universitar).
- Capacitatea de analiza si
sinteza intr-o situatie concreta.
- Realizarea rapoartelor pentru
9.5. Seminar/ lucrérile de laborator. Verificare pe parcurs si testare
< 30%
Laborator - Interpretarea rezultatelor finala.
experimentale.

9.6. Standard minim de performanta:

= Obtinerea a minimum 50 % din punctajul verificérilor pe parcurs, testirii de la seminar/laborator si
examenului final.

= Calculul notei finale se face prin rotunjirea la nota intreagd a punctajului final.

Data completarii Titular de disciplina,
22.09.2026 Conf. dr. ing. lonut RESCEANU

Semnatura titularului

Data avizarii in Consiliul Scolii Doctorale

24.09.2026 Director Scoala Doctorala ,,Constantin Belea

Prof. dr. ing. Costin BADICA

Semnatura directorului Scolii doctorale,



