CONCURS OCUPARE POSTURI DIDACTICE VACANTE PE PERIOADA
DETERMINATA, Semestrul I, 2026 - 2027
pentru functia de Asistent universitar, pozitia 28
Departamentul de Masini, Materiale si Actionari Electrice

Discipline: Sisteme cu microprocesoare, Roboti industriali, Roboti in medicina

Concursul se desfasoara in perioada septembrie 2026 - octombrie 2026, in
conformitate cu prevederile Legii Invitimantului Superior nr. 199/2023 cu modificirile si
completarile ulterioare, HG nr. 1339/2023, OUG nr. 28/2026, Metodologia POLITEHNICII
Bucuresti privind ocuparea posturilor didactice vacante;

CALENDAR CONCURS
NI, Etapa Date si intervale calendaristice
1 e 05.10.2026 (luni) — 08.10.2026 (joi) orele 8.00-16.00
' cladirea Rectorat, camera R322-324
2. Aviz juridic si aprobarea inscrierii la concurs 09.10.2026 (vineri)
T — 12.10.2026 — Proba scrisa ora 10:00, EA23a
4, (¢i Rt ort,Comisie COTGHES) 12.10.2026 — Proba practici ora 11:00, EA023a
31 Rap : 12.10.2026 — Proba orali ora 12:00, EA023a
Decizia Comisiei de concurs privind ierarhia
candidatilor, nominalizarea candidatului care a intrunit
5. cele péand in data de 14.10.2026 (miercuri)
mai bune rezultate si recomandarea privind ocupareca
postului: (afisare la sediul Departamentului)
6 Contestatii, exclusiv pentru nerespectarea procedurilor 15.10.2026 - 19.10.2026
) de concurs (orele 8.00-16.00 zile lucratoare — registratura rectorat)
7 Avizul Consiliului Facultatii asupra Raportului pénd in data de 20.10.2026 (marti)

Comisiel de concurs

Aprobarea Senatului POLITEHNICII Bucuresti asupra

8. Raportului Comisiei de Concurs 22.10.2026 (joi)
T T 2 zile lucritoare de la finalizarea concursului, respectiv
B - : de la aprobarea Senatului POLITEHNICII Bucuresti
POLITEHNICA Bucuresti) ; S :
asupra Raportului Comisiei de concurs
10. Ocupare post noiembrie 2026




Universitatea Nationala de Stiinta si Tehnologie Politehnica Bucuresti

Facultatea Inginerie electrica

Departamentul Masini, Materiale si Actionari Electrice
Informatii concurs post nr. 28 asistent pe perioada determinata

Pozitia in statul de functii
Functie
Disciplinele din planul de

invatamant

Domeniu stiintific

Descriere post

Atributiile/activitatile
aferente

Salariul minim de incadrare
Inscrierea la concurs

Data sustinerii probelor
Locul sustinerii

28

Asistent universitar

Sisteme cu microprocesoare
Roboti industriali
Roboti in medicina

Inginerie electrica

Activitati specifice postului:

Postul vizeaza ocuparea unei functii de asistent universitar pentru conducerea
activitatilor didactice de aplicatii (lucrari de laborator, aplicati numerice, proiect)
pentru disciplinele din planul de invatdmant aferente postului de asistent, pozitia 28
din statul de functii al Departamentului Masini, Materiale si Actionari Electrice.

Sarcini si responsabilitati: asigura aplicarea continutului fiselor de disciplina prin ore:
de activitati aplicative: pregateste si conduce lucrari practice si de laborator, aplicatii
numerice, proiect; indrumarea studentilor pentru elaborarea proiectelor de diploma;
alte activitati didactice, practice si de cercetare stiintificad inscrise in planurile de
invatamant; elaboreazd note pentru lucrdri practice si alte materiale didactice
necesare invatamantului si cercetarii stiintifice; indruma pregatirea universitara a
studentilor: activitati de tutorat, consultatii, cercuri stiintifice, elaborarea lucrarilor de
finalizare a studiilor; participa la manifestari stiintifice interne sau internationale si
publicd materiale didactice si stiintifice potrivit tematicilor din domeniul postului,
participa la activitdti de perfectionare pedagogica si profesionald in domeniile de
specialitate din competenta (cursuri de formare continua, stagii de documentare
etc.)
Atributiile/activitatile aferente postului scos la concurs:
Participa la intocmirea fiselor de disciplina pentru disciplinele la care este titularul
aplicatiilor.
Desfasoara activitati didactice de aplicatii cu studentii la disciplinele din planul de
invatdméant aferente postului de asistent, pozitia 28 din statul de functii al
Departamentului Masini, Materiale si Actionari Electrice.
Desfasoara activitati de cercetare stiintifica, potrivit tematicilor de interes la nivelul
Departamentului Masini, Materiale si Actionari Electrice.
Participa, ca indrumator al studentilor, la sesiunile de comunicari stiintifice
studentesti, precum si, cu lucrari proprii, la colocvii, mese rotunde, la conferinte
nationale si internationale.
Participa la elaborarea materialelor necesare activitatilor didactice aplicative
(indrumare de laborator etc.).
Indruma si coordoneazé elaborarea de catre studenti a temelor, referatelor si
proiectelor ce fac obiectul evaludrii continue la disciplinele din cadrul postului.
in conformitate cu prevederile din Legea-cadru nr. 153 din 28 iunie 2017, cu
modificarile si completarile ulterioare, privind salarizarea personalului platit din
_ fonduri publice
Conform calendarului concursului

https://posturivacante.upb.ro/didactice/

htips: riv. nte. Jro/di i



Comunicare a rezultatelor

Perioada de contestatii

Tematica probelor de
concurs

Ziua desfasurarii ultimei probe de concurs conform programarii probelor

3 zile lucratoare dup'é comunicarea rezultatelor conform calendarului concursului
(exclusiv pentru nerespectarea procedurilor legale de concurs)

DISCIPLINELE

Sisteme cu microprocesoare
Roboti industriali

Roboti in medicina

TEMATICA

1. Sisteme cu microprocesoare _
1.1. Bazele conceptuale ale proiectarii sistemelor cu microprocesor. Arhitectura si
organizarea generala a unui sistem cu microprocesor. 1.2. Microprocesorul -
organizare, structurd si functionare. Structura de bazd a sistemului cu
microprocesor. Microprocesoare si microcontrolere — caracteristici, particularitafi si
diferente arhitecturale. Registre de uz general si speciale. 1.3. Organizarea
sistemului de memorie. Tipuri de memorie, spatiul de adresare si metode de
adresare a memoriei. 1.4. Magistrale ale sistemului - magistrala de adrese,
magistrala de date, magistrala de control: structura, functionare si rol in transferul
informatiei. 1.5. Sistemul de intrarefiesire (I/O) ale sistemelor microprocesor si
caracteristicile interfetelor de intrare/iesire; Functii ale interfetelor de I/O. Moduri de
interfatare, acces si adresare a dispozitivelor de 1/O. Operatii I/O efectuate sub
controlul programului. 1.6. Interfete si periferice specifice sistemelor cu
microprocesoare: porturi paralele, porturi seriale; timere/numaratoare si ceasuri de
timp real. 1.7. Sistemul de intreruperi: organizare, principii de functionare, tipuri de
intreruperi si mecanisme de tratare a acestora. Operatii de intrare/iesire bazate pe|
intreruperi. 1.8. Acces si operatii de intrare-iesire efectuate prin acces direct la
memorie (DMA). Principii de functionare si realizarea operatiilor de transfer de date
prin DMA. 1.9. Sisteme de operare in timp real.

Bibliografie

- Zion Morgan, MICROPROCESSOR SYSTEM DESIGN: CPU Architecture
Interfacing and Embedded Applications, ISBN-132026 ,979-8172380464 :

- Alexander G Dean, Embedded Systems Fundamentals with ARM Cortex-M based
Microcontrollers, ARM Education Media,ISBN-13: 9781911531036, 2017, 2017

- Krishna Kant, Microprocessors and Microcontrollers: Architecture, Programming
and System Design, ISBN 978-81-203-4853-0, 2014

- A. Patterson, John L. Hennessy, Computer Organization and Design The
Hardware Software Interface, ISBN: 978-0-12-407726-3, Morgan Kaufmann 2013

2. Roboti industriali

2.1. Roboti industriali (Rl). Definire, clasificare, caracteristici si functiile ale
acestora. Rolul Rl lor in cadrul sistemelor moderne de productie. 2.2. Structura
sistemica a RI. Principalele subsisteme componente, functiile, sarcinile acestora si
interactiunea dintre ele. 2.3. Motoare si sisteme de actionare electrica pentru axele
robotilor industriali. Tipuri de motoare electrice utilzate si solutii de actionare.
Criterii de alegere, avantaje/dezavantaje. Calculul cuplului, vitezei, acceleratiei si
puterii necesare. 2.4. Sisteme senzoriale specifice. Clasificarea si principiile de
functionare ale senzorilor. Aplicatii, avantaje si limitari. 2.5. Structuri mecanice
specifice - articulatii, brate, efectori terminali (end-effectors); Configuratii
constructive, avantaje/dezavantaje. 2.6. Sisteme de reglare si control pentru RI.
Arhitecturi de control centralizat si distribuit. 2.7. Generarea si urmarirea
traiectoriilor robotilor industriali. Reprezentarea, planificarea si interpolarea
traiectoriilor. 2.8. Modelarea geometricd si cinematicd a robotilor industriali.
Aplicarea principiilor cinematici directe si inverse. 2.9. Metoda Denavit - Hartenberg
pentru modelarea robotilor industriali seriali. Stabilirea sistemelor de coordonate,
determinarea parametrilor Denavit-Hartenberg si construirea matricelor de
transformare.

Bibliografie



Descrierea procedurii de
concurs

lista completa a
documentelor pe care
candidatii trebuie sa le
includa in dosarul de
concurs

adresa la care trebuie
transmis dosarul de
concurs.

- Timothy D. Barfoot, State Estimation for Robotics, Cambridge University Press,
ISBN 978-1-009-29989-3 / 978-1-009-29990-9, 2024

- Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada, Elements of Robotics, SpringerOpen,
2018

- Larry T. Ross, Stephen W. Fardo, Michael F. Walach, Industrial Robotics
Fundamentals;: Theory and Applications, Goodheart-Willcox, ISBN
978-1-63126-941-7, 2018

- John J. Craig, Introduction to Robotics, ISBN 978-0-13-123629-5, Pearson
Prentice Hall, 2005

3. Roboti in medicina

3.1. Rolul robotilor in cadrul sistemului medical. 3.2, Structuri robotice de baza
dedicate domeniului medical: roboti chirurgicali, teleroboti medicali, roboti pentru
recuperarea pacientilor, roboti pentru asistenta medicala, roboti pentru intretinerea
si logistica clinicilor si spitalelor. 3.3. Structura sistemica a robotilor medicali gi
functiile subsistemelor componente. 3.4. Motoare si sisteme de actionare electrica
pentru axele robotilor medicali. Tipuri de motoare electrice utilzate si solutii de
actionare. Criterii de alegere, avantaje si dezavantaje. Calculul cuplului, vitezei,
acceleratiei si puterii necesare. 3.5. Sisteme senzoriale pentru robotii medicali.|
Tipuri de senzori, principii de functionare si domenii de utilizare. Avantaje si limitari.
3.6. Structuri mecanice specifice robotilor medicali. Solutii constructive si cerinte
specifice aplicatilor medicale. Avantaje/dezavantaje. 3.7. Notiuni de cinematica si
particularitati ale utilizarii acestora in aplicatii medicale. 3.8. Sisteme de reglare si
control utilizate Tn aplicati medicale.. Mecanisme de reglare pentru sisteme
biologice si tehnice.Modelarea si analiza sistemului biologic de termoreglare. 3.9.
Roboti mobili utilizati in domeniul medical. Tehnici de generare gi parcurgere de
trasee pentru robotii mobili. Principii de navigatie si deplasare in mediul clinic.

Bibliografie:

- Douglas P. Murphy MD, Robotics in Physical Medicine and Rehabilitation,
Elsevier, ISBN: 978-0-323-87865-4, 2024

- Hongliang Ren, Flexible Robotics in Medicine: A Design Journey of Motion
Generation Mechanisms and Biorobotic System Development, Academic Press,
ISBN 978-0-12-817595-8, 2020

- Shane (5.Q.) Xie, Advanced Robotics for Medical Rehabilitation, Springer Tracts|
in Advanced Robotics, Current State of the Art and Recent Advances, Springer
International Publishing Switzerland, ISBN eBook 978-3-319-19896-5, 2016.
Candidatul va fi evaluat de catre comisia de concurs din perspectiva:

a) relevantei si impactului rezultatelor stiintifice;

b) capacitatii candidatului de a indruma studenti sau tineri cercetatori;

c) competentei didactice;

d) capacitatii de a transfera cunostintele sale catre mediul economic sau social ori
de a populariza propriile rezultate stiintifice;

e) capacitatii de a lucra in echipa si eficienta colaborarilor stiintifice ale acestuia, in
functie de specificul domeniului;

f) capacitatii de a derula sau conduce proiecte de cercetare-dezvoltare;

|g) experientei profesionala in alte institutii decat POLITEHNICA Bucuresti

Conform cu metodologia privind ocuparea posturilor didactice si de cercetare
vacante

25/07/M

L Rectorat, camera R 322-324 )
(Splaiul Independentei nr. 313, sector 6, Bucuresti, ROMANIA)



