FISA DISCIPLINEI

1. Date despre program

1.1 Institutia de invatamant superior Universitatea Tehnicd din Cluj-Napoca
1.2 Facultatea Automatica si Calculatoare

1.3 Departamentul Automatica

1.4 Domeniul de studii Ingineria Sistemelor

1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea Automatica si Informatica Aplicata
1.7 Forma de Tnvatamant IF —invatamant cu frecventa

2. Date despre disciplina

2.1 Denumirea disciplinei | Estimatoare in controlul sistemelor dinamice |Codu| disciplinei 56.10

2.2 Titularul de curs Prof.dr.ing. Zsofia Lendek, zsofia.lendek@aut.utcluj.ro

2.3 Titularul activitatilor de seminar / laborator
/ proiect / practica

Prof.dr.ing. Zsofia Lendek, zsofia.lendek@aut.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 4 |2.5 Semestrul |2 |2.6 Tipul de evaluare C

2.7 Regimul disciplinei

Categoria formativa DS

Optionalitate DOP

3. Timpul total estimat

3.1 Numar de ore pe saptamana | 3 |din care|3.2 Curs| 2 | 3.3 Seminar | 0 |3.3 Laborator| 0 | 3.3 Proiect | 1 |3.3 Practicd| O

3.4 Numar de ore pe semestru [42|din care|3.5 Curs|28| 3.6 Seminar | 0 |3.6 Laborator|28]| 3.6 Proiect | 14|3.3 Practicd| O

3.7 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru studiu individual si evaluare:

(a) Evaluare 10
(b) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 20
(c) Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platforme electronice de specialitate si pe teren 47
(d) Pregatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 3
(e) Tutoriat 3
(f) Alte activitati

3.8 Total ore studiu individual si evaluare (suma (3.7(a)...3.7(f)) 83

3.9 Total ore pe semestru (3.4+3.8) 125

3.10 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Calcul numeric, analiza, algebra liniara, ecuatii diferentiale, teoria sistemelor

4.2 de competente Matematica, sisteme dinamice, Matlab

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului Prezenta la cel putin 7 cursuri este obligatorie

5.2. de desfasurare a seminarului / laboratorului / proiectului Prezenta si efectuarea proiectului este obligatorie

6. Competentele specifice acumulate

Competente profesionale

C1 Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica tehnica, inginerie mecanica,
chimica, electrica si electronica in ingineria sistemelor.

C1.2 Explicarea temelor de rezolvat si argumentarea solutiilor din ingineria sistemelor, prin utilizarea tehnicilor,
conceptelor si principiilor din matematica, fizica, chimie, grafica tehnica, inginerie electrica, electronica.

C1.3 Rezolvarea probleme-lor uzuale din dome-niul ingineriei sisteme-lor prin identificarea de tehnici, principii,
me-tode adecvate si prin aplicarea matematicii, cu accent pe metodele de calcul numeric.

C3 Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare, identificare si analiza a proceselor,
a tehnicilor de proiectare asistata de calculator.

C3.2 Explicarea si interpretarea problemelor de automatizare a unor tipuri de procese prin aplicarea
fundamentelor automaticii, a me-todelor de modelare, identificare, simulare si analiza a proceselor, precum si a
tehnicilor de proiectare asistata de calculator.
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Competente
transversale

~

. Rezultatele asteptate ale invatarii

Cunostinte

inteligent.

Studentul/absolventul utilizeaza fundamentele automaticii si metodele de modelare, simulare, identificare si
analiza a proceselor pentru rezolvarea problemelor de estimare si reglare specifice sistemelor dinamice si
industriale. Acesta aplica tehnici de proiectare asistata de calculator, atat conventionale, cat si bazate pe
inteligenta artificiald, in vederea optimizarii performantelor sistemelor automate si inteligente.
De asemenea, absolventul dezvolta si implementeaza algoritmi si structuri de conducere automata utilizand medii
moderne de programare, microcontrolere, sisteme incorporate si tehnologii informatice avansate, avand
capacitatea de a formula si rezolva probleme de estimare si reglare in aplicatii de automatica, robotica si control

contexte multidisciplinare;

Abilitsti

sistemelor automate;

inteligenta artificiala;

modeleaza, simuleaza si analizeaza experimental procese folosind fundamente matematice;
proiecteaza si implementeaza sisteme de control si estimare bazate atat pe algoritmi conventionali, cat si pe

aplica criterii si metode de evaluare pentru identificarea, modelarea, experimentarea, analiza si aprecierea
calitativa si cantitativa a fenomenelor si proceselor specifice domeniului, folosind inclusiv tehnologii digitale;
concepe solutii pentru probleme de inginerie de complexitate medie, respectand constrangeri de performanta,
siguranta, sustenabilitate si factori economici;
aplica tehnici moderne de management de proiect, tehnici economice si metode de luare a deciziilor, inclusiv in

aplica tehnici, principii ale fizicii si metode matematice adecvate pentru rezolvarea problemelor din ingineria
sistemelor, cu accent pe metodele de estimare a starilor unei sistem;

selecteaza si aplica metode si tehnici stiintifice specifice in elaborarea si implementarea proiectelor din domeniul
ingineriei sistemelor si analizeaza avantajele si dezavantajele metodelor propuse;
interpreteaza si explica probleme de automatizare folosind teoria sistemelor, modelare si simulare, metode de
analiza si tehnici de proiectare asistata de calculator;
specifica cerinte, elaboreaza scenarii de simulare, propune solutii de control si analizeaza performantele

dezvolta solutii software care integreaza proiectarea algoritmilor, gestionarea datelor si automatizarea fluxurilor
de lucru pentru aplicatii ingineresti.

implementare;

Responsabilitate si autonomie

practica rationamentul logic, evaluarea si autoevaluarea in luarea deciziilor;
comunica eficient rezultatele activitatilor ingineresti catre audiente tehnice si non-tehnice;
este angajat in invatarea continua si in actualizarea permanenta a cunostintelor profesionale;
lucreaza eficient in echipe multidisciplinare si contribuie constructiv la dezvoltarea solutiilor ingineresti;
deruleaza procese de management al proiectelor si descrie clar, verbal si in scris, rezultatele obtinute;
isi asuma responsabilitatea pentru calitatea, siguranta si implicatiile etice ale solutiilor dezvoltate;
aplica responsabil instrumente si platforme ingineresti, respectand bunele practici de configurare, testare si

planifica, executa si gestioneaza autonom sarcini ingineresti, de la formularea problemei pana la obtinerea
solutiei, demonstrand initiativa in adoptarea de noi metode si tehnologii.

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

8.1 Obiectivul general al disciplinei

Recunoasterea problemelor de estimare in controlul sistemelor dinamice

Proiectarea estimatoarelor

8.2 Obiectivele specifice

Formularea problemei de estimare
Analiza observabilitatii
Metode uzuale de estimare

9. Continuturi

9.1 Curs Nr.ore | Metode de predare | Observatii
Introducere. Formularea problemelor de estimare. Senzori soft. Studiide | 6 n caz de
caz: sisteme electromecanice, macara, pendul inversat, manipulatoare forta
robotice, quadcoptere. (6h) Expunere, dezbatere, | majora,
Estimatoare pentru sisteme liniare. Estimatoare Luenberger in timp 4 demonstratii cursurile
continuu si discret. Convergenta valorilor estimate la cele reale. Limitari. se vor
Studii de caz: experimente din pachetul Rotary (Quanser) (4h) desfasura




9.1 Curs Nr.ore | Metode de predare | Observatii

Regresie liniara. Estimare folosind metoda celor mai mici patrate. Senzori | 2 on-line pe
si elemente de executie cu zgomot. Studiu de caz: macara 3D (2h) platforma
Modele cu zgomot. Filtre Kalman in timp continuu si discret. Analiza. 6 Teams

Estimare cu restrictii pe stari si intrare. Predictie si netezire. Filtre Kalman
extinse. Limitari. Studii de caz: fuziune de senzori pentru roboti mobili.
(6h)

Defecte ale elementelor de executie sau ale senzorilor. Detectarea 4
defectelor. Studii de caz: sisteme electromecanice. (4h)

Estimarea starilor pentru reglare automata. Principiul separarii. Studiide | 6
caz: sisteme robotice. (6h)

Bibliografie:

1.Beyond the Kalman filter : particle filters for tracking applications, Branko Ristic, Sanjeev Arulampalam, Neil Gordon,
Artech House, 2003

2.Modern control design : with MATLAB and SIMULINK, Ashish Tewari, Wiley, 2002

3.Stability analysis and nonlinear observer design using Takagi-Sugeno fuzzy models, Zsofia Lendek, Thierry Marie
Guerra, Robert Babuska, Bart De Schutter, Springer, 2011

4.0ptimal State Estimation: Kalman, H-infinity, and Nonlinear Approaches, Dan Simon, Wiley, 2006

5. Notite de curs disponibile online at lendek.net/teaching

9.2 Seminar / laborator / proiect / practica Nr. ore Metode de predare Observatii

Sisteme liniare in spatiul starilor. 2 ~

Estimatoare Luenberger. Aplicatii. In caz de fortd majora,

Regresie liniara. Aplicatii. Simulare, analiza, raportare cursurile se vor
rezultate. desfasura on-line pe

Filtre Kalman. Aplicatii.

[N I BRI S R OS]

platforma Teams

Estimare in prezenta defectelor. Aplicatii.

Bibliografie:

1.Beyond the Kalman filter : particle filters for tracking applications, Branko Ristic, Sanjeev Arulampalam, Neil Gordon,
Artech House, 2003

2.Modern control design : with MATLAB and SIMULINK, Ashish Tewari, Wiley, 2002

3.Stability analysis and nonlinear observer design using Takagi-Sugeno fuzzy models, Zsofia Lendek, Thierry Marie
Guerra, Robert Babuska, Bart De Schutter, Springer, 2011

4.0Optimal State Estimation: Kalman, H-infinity, and Nonlinear Approaches, Dan Simon, Wiley, 2006

5. Notite de curs disponibile online at lendek.net/teaching

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

Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, ale asociatiilor profesionale
si ale angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului este realizata prin abordarea metodelor moderne de
estimare a starilor si parametrilor sistemelor dinamice, utilizate pe scara larga atat in cercetarea academica, cat siin
aplicatiile industriale actuale.

Estimatoarele sunt esentiale in numeroase aplicatii ingineresti, deoarece, in practica, nu toate variabilele de interes pot
fi masurate direct. Continutul disciplinei ofera studentilor fundamentele teoretice si practice necesare pentru
identificarea situatiilor in care este necesara estimarea, formularea si analiza problemelor specifice, selectarea
metodelor adecvate si interpretarea rezultatelor obtinute.

Competentele dezvoltate in cadrul disciplinei raspund cerintelor actuale ale domeniului automaticii si ingineriei
sistemelor, fiind relevante pentru proiectarea si implementarea sistemelor moderne de conducere. Cunostintele
dobéandite pot fi valorificate atat in mediul industrial, n aplicatii precum reglarea cu reactie dupa stare, monitorizarea
proceselor, proiectarea si optimizarea sistemelor automate, cat si in mediul academic, prin activitati de cercetare si
dezvoltare in domeniul estimarii si controlului sistemelor dinamice.

11. Evaluare

11.2 Metode de evaluare 11.3 Pondere

Tip activitate

11.1 Criterii de evaluare

(si forma evaluare: continua/sumativa)

din nota finala

11.4 Curs

Cunostinte referitoare la metode de
estimare si aplicarea lor.

Colocviu

1

11.5 Seminar/Laborator
/Proiect / practica

Implementare metode, analiza,
interpretare rezultate, discutii

Conditie necesara pentru evaluare

11.6 Standard minim de performanta: Minim 7 prezente la curs, toate laboratoarele efectuate si nota finala >=5




Data completarii:
15.06.2026

Titulari grad didactic, titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof.dr.ing. Zsofia Lendek
Aplicatii

Prof.dr.ing. Zsofia Lendek

Data avizarii in Consiliul Departamentului de Automatica

Data aprobarii in Consiliul Facultatii de Automatica si Calculatoare

Director Departament Automatica
Prof.dr.ing. Honoriu VALEAN

Decan,
Prof.dr.ing. Vlad MURESAN




