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TEME (TEMATICI) PENTRU CONCURS

TEMA 1: Cercetari privind utilizarea Digital Twin si a inteligentei artificiale pentru predictive
maintenance, optimizarea operationald si securitatea liniilor robotizate industriale

Continut / Principalele aspecte abordate

e Dezvoltarea si integrarea unei arhitecturi bazate pe Digital Twin pentru monitorizarea in timp
real a unei linii robotizate industriale si sincronizarea datelor dintre sistemul fizic si modelul
digital.

e (ercetarea siimplementarea unor modele bazate pe inteligenta artificiala pentru predictive
maintenance, capabile sa detecteze anomalii, sd estimeze degradarea componentelor si sd
anticipeze aparitia defectelor in sistemele robotizate industriale.

e Analiza si optimizarea performantei operationale a liniilor robotizate industriale prin utilizarea
informatiilor furnizate de Digital Twin, in scopul reducerii timpilor de nefunctionare si cresterii
disponibilitatii sistemului.

e Cercetarea si dezvoltarea unor mecanisme inteligente de securitate si rezilientd cibernetica
pentru liniile robotizate industriale, utilizand tehnologii Digital Twin si metode bazate pe
inteligenta artificiala pentru detectarea si prevenirea comportamentelor anormale sia
amenintarilor cibernetice.
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Note /Preconditii / Obs.:

e Roboticd industriala si sisteme mecatronice

e Automatizari industriale si functionarea liniilor robotizate

e Programare Python si/sau C/C++

e Inteligenta artificiald si machine learning

e Achizitia si procesarea datelor provenite de la senzori industriali
e PLC, SCADA si protocoale industriale (OPC-UA, MQTT)

e Baze de date si analiza seriilor temporale

e Digital Twin si concepte Industry 4.0 / Industry 5.0

e Securitate cibernetica pentru sisteme industriale si cyber-fizice
e Analiza experimentald si cercetare stiintifica
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TEMA 2: Cercetari privind auto-modelarea explicabild a sisternelor robotice cu post fix
utilizénd modele hibride fizica—inteligenta artificiald si control adaptiv

Continut / Principalele aspecte abordate

e Dezvoltarea unui model hibrid interpretabil pentru roboti cu post fix, bazat pe combinarea
modelelor fizice clasice cu mecanisme de corectie bazate pe inteligenta artificiala.

e Elaborarea unor metode de auto-modelare capabile sa identifice si sa adapteze online
deviatiile dinamice si cinematice ale sistemului robotic in conditii de functionare variabile.

e Cercetarea siimplementarea unor mecanisme explicabile de invatare reziduald pentru
identificarea si interpretarea erorilor generate de non linearitdti, frecare, backlash si variatii ale
sarcinii utile.

e Dezvoltarea unor strategii de control adaptiv bazate pe estimarea incertitudinii si pe
interpretabilitatea modelelor hibride utilizate in procesul de control robotic.

e Validarea experimentald a arhitecturii propuse pe o platforma robotica cu post fix dezvoltata
in laborator, utilizand scenarii complexe de miscare si adaptare dinamica.
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Note /Preconditii / Obs.:

e Programare avansata in C/C++ si Python

e Modelarea matematicad a sistemelor dinamice

e Teoria sistemelor si analiza stabilitatii

e Control automat si control adaptiv

e (Cinematicd si dinamicd robotica

e Metode numerice si optimizare

e Inteligenta artificiald si retele neuronale

e Prelucrarea si analiza datelor senzoriale

e Utilizarea mediilor de simulare robotica

e Dezvoltarea siintegrarea sistemelor embedded si mecatronice
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