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1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI
ANUL UNIVERSITAR 2025 - 2026

1.1. IOSUD - Institutia de invatdmant 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 uni

versitare de doctorat Mecatronica si Roboticd

1.4. Ciclul de studii universitare Doctorat

2. Date despre disciplina

2.1. Denumirea disciplinei

Proiectarea asistati a sistemelor mecatronice (CAD for
Mechatronic Systems)

2.2. Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. lonel Cristian VLADU

laborator

2.3. Titularul activitatilor de seminar/ Prof. dr. ing. lonel Cristian VLADU

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
invatamant

56 |dincare:3.5curs| 28 | 3.6.seminar/laborator 28

Distributia fondului de timp - ore/semestru ore

Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 32
Documentare suplimentara 1n 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. Numirul 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, Grafica
asistata de calculator, Mecanica, Organe de masini, Sisteme mecatronice.

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

tehnic, modelarea 3D si simularea sistemelor dinamice.

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 asigurad 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 insusire a cunostintelor se
utilizeaza: Expunerea; Interogarea; Deductia; Testarea; Evaluarea finala.

5.2. de desfasurare a * Seminarul/laboratorul presupune proiectarea asistatd a unui sistem
seminarului/ mecatronic, de la modelul 3D la simularea multi-domeniu si prototipare,
laboratorului folosind metodele prezentate la curs. Se utilizeaza SolidWorks/Autodesk

Inventor/Fusion, Ansys sau echivalente, MATLAB/Simulink cu Simscape
Multibody, KiCad, ROS 2 cu Gazebo si echipamente de fabricatie aditiva.

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. Efectueaza analize tehnice si economice ale proiectelor aferente unor sisteme de conducere
inteligente, interpreteaza corect rezultatele si prezintd masurile necesare, ludnd in considerare
cerintele si constrangerile.

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

4. Evalueaza si selecteaza, adapteaza si extinde mijloacele de proiectare asistata de calculator
pentru implementarea sistemelor complexe.

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

6. Specifica cerinte, elaboreaza scenarii de simulare, propune solutii de rezolvare a unor probleme
de aplicatii mecatronice si robotice, analizeazd si evalueazd performantele sistemelor
proiectate si implementate.

Responsabilitat

e si autonomie

>

Studentul-doctorand/absolventul:

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

2. 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.

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




7. Continuturi

7.1. CURS Modalitatea Metode de predare Fond de
de timp
desfasurare alocat
(ore)
1. Metodologia proiectirii sistemelor mecatronice | Fata in Predarea cursului se 4
1.1. Modelul V si ghidul VDI/VDE 2206:2021 fatd/online | face fata in fata,
1.2. Proiectarea concurenta si integrata folosind
1.3. Specificarea cerintelor videoproiectorul, sau
2. Ingineria sistemelor bazati pe modele (MBSE) | Fati in online (suita Google 4
2.1. Limbajul SysML: cerinte, structura, fata/online | Education), in functie
comportament de.de0|;|a §enatuIU|
2.2. Trasabilitate si management al variantelor universitatii si CSUD:
2.3. Integrarea MBSE cu instrumentele 70% prezentare
CAD/CAE teoretica, pe baza
AV . - — suportului de curs, 30%
3. Modelare geometrica si proiectare mecanica Fata in . . o 4
asistata fatd/online activitate Interactiva
3.1. Modelare parametrica 3D a pieselor si , (discutii o studen;_n
o . ? doctoranzi). Materialele
ansambliurllor N necesare sunt puse la
3.2. Proiectare pentru fabricatie si asamblare ) . A
3.3. Tolerante, documentatie tehnica dispozitia stude_n filor in
e = : format electronic. Ca
4. Analiza cu elemente finite si optimizarea Fata in strategii de transmitere 4
structurala fatd/online | gj insusire a
4.1. Analize statice, modale si termice <,:un0§ti’n‘;elor se
4.2. Optimizare topologica utilizeaza: Expunerea;
4.3. Proiectare generativa asistata de [A Interactiunea prin
5. Simularea multi-corp si multi-domeniu Fata in intrebari si raspunsuri; 4
5.1. Export CAD citre Simscape Multibody fati/online | Deductia; Testarea;
5.2. Modelarea actionarilor si a sistemului de Exemple teoretice;
conducere Demonstratii practice;
5.3. Co-simulare mecanicd—electrici—control Evaluarea finala.
6. Proiectarea asistata a subsistemelor electronice | Fatd in 4
si software fatd/online
6.1. Proiectarea PCB si integrarea
electromecanica
6.2. Generarea automata de cod si Model-in-the-
Loop
6.3. Simularea robotilor in ROS 2/Gazebo
(URDF/SDF)
7. Prototipare rapida si gemeni digitali Fatd in 4
7.1. Fabricatie aditiva si prototipare virtuala fatd/online

7.2. Hardware-in-the-Loop si testare virtuala
7.3. Gemenul digital in ciclul de viata al
produsului

Bibliografie:

1. VDI/VDE 2206:2021-11, Development of mechatronic and cyber-physical systems, Verein Deutscher

Ingenieure, Beuth Verlag, Berlin, 2021.

2. K. Henderson, A. Salado, Value and benefits of model-based systems engineering (MBSE): Evidence
from the literature, Systems Engineering, vol. 24, no. 1, pp. 51-66, 2021,

https://doi.org/10.1002/sys.21566.

3. L. Regenwetter, A. H. Nobari, F. Ahmed, Deep Generative Models in Engineering Design: A Review,
Journal of Mechanical Design, vol. 144, no. 7, 071704, 2022, https://doi.org/10.1115/1.4053859.

4. S. Mihai, M. Yaqoob, D. V. Hung, W. Davis, P. Towakel, M. Raza, M. Karamanoglu, B. Barn, D.
Shetve, R. V. Prasad, H. Venkataraman, R. Trestian, H. X. Nguyen, Digital Twins: A Survey on




7.1. CURS Modalitatea Metode de predare Fond de
de timp
desfasurare alocat
(ore)

Enabling Technologies, Challenges, Trends and Future Prospects, IEEE Communications Surveys &
Tutorials, vol. 24, no. 4, 2022.

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.

6. P. Corke, Robotics, 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.

7.2. Seminar/Laborator Modalitatea Metode de predare Fond de
de timp
desfasurare alocat
(ore)
Specificarea cerintelor si a arhitecturii unui sistem Fata in La seminar/laborator se 4
mecatronic in SysML fatd/online | utilizeaza calculatoare
Modelarea parametricd 3D a componentelor si Fati in dotate cu pachete de 4
ansamblului fatd/online | Programe CAD/CAE

(SolidWaorks/Inventor,

Analiza cu elemente finite si optimizare topologica Fa‘;vi in . Simscape Multibody, 4
fagd/online KiCad, Gazebo) si
Simularea multi-corp a mecanismului in Simscape Fata in echipamente de 4
Multibody fatd/online | prototipare (inclusiv
Integrarea actiondrii si a buclei de control in simulare | Fata in suita Google Education 4
fati/online | pentru online). Ca
Generarea modelului URDF si simularea in Gazebo | Fatd in Sﬂf’lteg“_ de transmitere 4
fati/online | ¥ InSusire a
- - - — — — cunostintelor se
Rrototlparea unei componente prin fabricatie aditiva Fa‘gva n . utilizeaza: Tutoriale; 4
si testare fatd/online Demonstratii practice;
Interactiune prin
intrebari si rdspunsuri.
Activitati: 70%
desfasurarea activitatii
aplicative, 30%
interpretarea
rezultatelor si discutii
cu studentii doctoranzi.
Bibliografie:

1. VDI/VDE 2206:2021-11, Development of mechatronic and cyber-physical systems, Verein Deutscher
Ingenieure, Beuth Verlag, Berlin, 2021.

2. L. Regenwetter, A. H. Nobari, F. Ahmed, Deep Generative Models in Engineering Design: A Review,
Journal of Mechanical Design, vol. 144, no. 7, 071704, 2022, https://doi.org/10.1115/1.4053859.

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 finala

- Intelegerea metodologiilor si
instrumentelor de proiectare
asistata.

- Capacitatea de a realiza

Examen scris (2 subiecte
teoretice) / grild online (in

9.4. Curs I o . < 70%
conexiuni intre notiunile functie de structura aprobata a
predate. anului universitar).
- Capacitatea de analiza si
sinteza intr-o situatie concreta.
- Realizarea proiectului si a
9.5. Seminar/ rapoartelor de laborator. Verificare pe parcurs si testare 0
< ’ 30%
Laborator - Interpretarea rezultatelor finala.

simularilor.

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 intreaga a punctajului final.

Data completarii
22.09.2026

Data avizarii in Consiliul Scolii Doctorale

24.09.2026

Titular de disciplina,

Prof. dr. ing. lonel Cristian VLADU

Semnatura titularului

Director Scoala Doctorala ,,Constantin Belea”

Prof. dr. ing. Costin BADICA

Semnatura directorului Scolii doctorale,




