1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI
Anul universitar 2024-2025

Decan,
Conf. dr. ing. Gelu lanus

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnica ,,Gheorghe Asachi” din Iasi

1.2 Facultatea

Mecanica

1.3 Departamentul

Inginerie mecanicd, Mecatronica si Robotica

1.4 Domeniul de studii

Mecatronica si Robotica

1.5 Ciclul de studii

Master

1.6 Programul de studii

Mecatronicda Avansata

2. Date despre disciplina

2.1.1 Denumirea disciplinei

Inteligenta artificiala
Artificial Intelligence

2.1.2 Codul disciplinei

MA.JA.204

2.2 Titularul activitatilor de curs

S.L dr. ing. Carlos-Mihai PASCAL

2.3 Titularul activitatilor de aplicatii

S.L dr. ing. Carlos-Mihai PASCAL

2.4 Anul de studii?

| 2 |2.5Semestrul® | 3 [2.6 Tipul de evaluare*

| E 2.7 Tipul disciplinei’ | DS

3. Timpul total estimat al activititilor zilnice (ore pe semestru)

3.1 Numar de ore pe saptamana 3 |dincare3.2 curs | 2 |3.3asem. 3.3b laborator 1 |3.3c proiect
3.4 Total ore din planul de 42 |din care 3.5 curs | 28 |3.6a sem. 3.6b laborator 14 |3.6¢ proiect
invatimant®

Distributia fondului de timp’ Nr. ore
Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 36
Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 10
Pregatire seminarii/laboratoare/proiecte, teme, referate si portofolii 24
Tutoriat® 9
Examinari® 4
Alte activitati: 0
3.7 Total ore studiu individual 1° 83

3.8 Total ore pe semestru!! 125

3.9 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum'?

4.2 de competente

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfisurare a cursului'?

o Sistem de proiectie, tabla

5.2 de desfasurare a seminarului / laboratorului /

proiectului'4

e Medii de dezvoltare: CLIPS Expert System, Google Colab

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

6.1 Obiectivul general al disciplinei . <
mecatronicd avansata

e Insusirea unor tehnici ale Inteligentei artificiale care au aplicabilitate in robotica si in

6.2 Obiective specifice

un robot (agent) inteligent, urmarindu-se atat studierea reprezentarii simbolice a

cunoasterii, a modului 1n care aceasta poate fi folosita pentru construirea modelului
mediului unui robot si respectiv integrarea acestuia intr-un sistem deliberativ, cat si
studierea arhitecturii reactive, bazata pe comportamente.

Dezvoltarea unui sistem expert de tip planificator pentru un robot manipulator. invitarea
unui agent software pentru rezolvarea unei probleme de control.

7. Rezultatele invatarii
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. cunoaste conceptele fundamentale ale inteligentei artificiale (IA) si domeniile de aplicabilitate In
robotica si mecatronica,
. intelege modelele de agenti inteligenti, proprietatile mediilor de lucru si clasificarea arhitecturilor
Q. decizionale;
§ . cunoaste metodele de cautare (neinformata, informata, euristica), planificare si invatare automata
e utilizate in [A;
3 . intelege conceptele si tehnicile de Invatare prin consolidare (Q-learning, Deep Q-learning);
. este familiarizat cu modelele de interactiune in sisteme multiagent, teoria jocurilor si mecanismele de
coordonare;
. cunoaste problematica eticii si sigurantei in aplicarea tehnologiilor IA.
. aplicd metode de cautare si planificare 1n rezolvarea problemelor decizionale pentru agenti inteligenti;
. dezvolta sisteme expert de tip planificator folosind medii de lucru precum CLIPS sau Google Colab;
. implementeaza algoritmi de invatare automata si de invatare prin consolidare pentru probleme
k= ingineresti;
'g . modeleaza sisteme multiagent si simuleaza interactiunea Intre agenti prin mecanisme de cooperare si
g competitie;
< . structureaza baza de fapte si regulile unui sistem expert si utilizeaza motoare de inferenta in rezolvarea
problemelor;
. interpreteaza si valideaza rezultatele obtinute in laborator, in contexte aplicative (mecatronica, robotica,
control automatizat).
0 . isi asuma responsabilitatea dezvoltarii unor componente inteligente integrate in sisteme mecatronice
g avansate;
g . actioneaza autonom in procesul de invatare si aplicare a tehnicilor IA in medii de laborator si proiecte
?; ingineresti;
RZS . manifesta initiativa in configurarea si testarea algoritmilor inteligenti pentru aplicatii specifice (robotica,
% control);
= . colaboreaza eficient in activitati de echipd pentru realizarea si sustinerea proiectelor practice;
'& . respecta principiile etice in implementarea sistemelor inteligente si anticipeaza riscurile asociate
§ acestora,
] . integreaza conceptele teoretice din IA n solutii practice cu valoare aplicativa si inovatoare in
= mecatronica.

8. Continuturi

8.1 Curs'> Metode de predare'® Observatii

I. Domeniul Inteligentei artificiale (IA) (2 ore)
1.1. Istoric TA. Definirea Inteligentei
1.2. Definirea notiunilor de cunoastere/cunostinte
1.3. Legatura intre IA si Informatica clasica
1.4. Capitole si abordari ale IA; IA si Roboticd/Mecatronica
1.5. Abordarea bazata pe agenti; sisteme multiagent
II. Introducere 1n teoria agentilor (2 ore)
2.1. Definitii si caracteristici
2.2. Rationalitate si autonomie
2.3. Modele de agenti
2.4. Proprietati ale mediilor de lucru
III. Rezolvare de probleme prin cautare (4 ore)

Predarea se face prin
expunerea conceptelor

3.1. Principii de baza. Tipuri de probleme
3.2. Criterii de masurarea performantei
3.3. Metode de cautare neinformata
3.4. Metode de cautare informata
3.5. Functii euristice de estimare
3.6. Metode avansate de cautare (introducere)
IV. Rezolvare de probleme prin planificare (2 ore)
4.1. Planificare in spatiul starilor. Metode de reprezentare
4.2. Planificare 1n spatiul planurilor
4.3. Metode avansate de planificare (introducere)
V. Rezolvare de probleme prin invatare (6 ore)
5.1. Principii de baza
5.2. Clase de probleme de Invatare automata
5.3. Aplicatii din industrie si cercetare
5.4. Invatare prin recompense (Q-learning)
5.5. Utilizare de retele neuronale profunde (Deep Q-learning)
VI. Interactiuni In sisteme multiagent (6 ore)
6.1. Mecanisme de comunicare
6.2. Analiza comportamentald prin Teoria Jocurilor

teoretice si dialogul cu
studentii. Se utilizeaza o
formd mixta de
prezentare, atat
expunere informatiilor
pe proiector, cat si
ilustrarea conceptelor la
tabla prin rezolvarea de
probleme.

Formular PO.DID.04-F3, editia 2 revizia 2 2/4




6.3. Principii de coordonare
6.4. Competitia in sisteme multiagent
6.5. Invatare prin cooperare
VI. Probleme de satisfacerea restrictiilor — rezolvare distribuitd (4 ore)
1. Introducere
2. Algoritm de filtrare. Conventii multiagent
3. Hiper-rezolutie. Generarea de situatii interzise (constrangeri)
4. Algoritmul ABT. Conventii multiagent
5. Probleme
VII. Etica si siguranta in IA (2 ore)

Bibliografie curs:

1. Russell S, Norvig P, Artificial Intelligence: A Modern Approach, Prentice Hall, Upper Saddle River, 2021

2. Panescu D, Sisteme bazate pe cunostinte, Matrix Rom, Bucuresti, 2000

3. Harrington JE, Games, Strategies and Decision Making, Worth Publishers, 978-1429239967, 2014

4. Pascal, C., Note de curs, Univ. Tehnica din lasi, 2021-2024

8.2a Seminar

Metode de predare!’

Observatii

8.2b Laborator

Metode de predare'®

Observatii

Laboratorul urmareste: (1) insusirea modului de transpunere a experientei umane
intr-un program, (2) dezvoltarea de sisteme expert software prin ilustrarea
practica a unor metode de reprezentare a cunoasterii, (3) abordarea simbolistica
a inteligentei artificiale, (4) utilizarea unui motor de inferente (cautare si
potrivire), si Intelegerea mecanismului de invatare prin consolidare.

Se parcurg urmatoarele lucrari:

1. Domeniul sistemelor expert. Mediul CLIPS. Baza de fapte in CLIPS (2 ore)

2. Definirea regulilor in CLIPS (4 ore)

3. Procesul de potrivire in CLIPS; variabilele in CLIPS (4 ore)

Fiecare laborator este
structurat sub forma
unui workshop: se
explica obiectivele,
elementele de noutate,
se ilustreaza modul de
rezolvare la tabla sau la
videoproiector. Se
propun un set de taskuri

Materialul de
laborator in forma
scrisa este expus
de catre cadrul
didactic fara
lecturarea de cétre
student in timpul

4. Realizarea unui sistem expert pentru planificarea actiunilor unui robot (4 ore) |*. * . . laboratorului.
. . A si se incurajeaza o
5. Optional. Realizarea testelor in CLIPS ; . N
. - P Interactiune continua.
6. Rezolvarea unei problema de control prin invatare (Python) ’
8.2¢ Proiect Metode de predare'” Observatii

Bibliografie aplicatii (seminar / laborator / proiect):

1. Panescu D, Pascal C, Programare bazatd pe reguli, indrumar de laborator, Editura Conspress, Bucuresti, [ISBN 978-973-

100-258-3, 2013.

2. Riley G, Basic Programming Guide, Reference Manual, http://www.clipsrules.net/Documentation.html, 2015.

3. Pascal, C., Note lucréri laborator, Univ. Tehnica din Iasi, 2021-2023

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice, asociatiilor profesionale

si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului?’

10. Evaluare

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere
din nota finala

Teste pe parcurs?':

%

Teme de casa:

20%

Alte activititi®?:

%

Evaluare finala: proba scrisa
1. Evaluarea cunostintelor
teoretice (cu materiale):
definirea de concepte,
principii, si detalierea unor
algoritmi de cautare solutie,
de planificare si de
coordonare 1n sistemele
multiagent 30%;

2. Aplicarea cunostintelor
teoretice (cu materiale) din:
metode de cautare si
planificare, teoria jocurilor,
probleme privind rezolvarea
coordonarii, satisfacerea
restrictiilor, stabilirea
elementelor de comunicatie
intr-un sistem

¢ Cunostinte teoretice si
practice Insusite (cantitatea,
corectitudinea, acuratetea)

10.4a Examen /
Colocviu

80% (minim 5)

70%
(minim 5)
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multiagent. 70% |

10.4b Seminar % (minim 5)

o Cunoasterea aparaturii, a
modului de utilizare a
instrumentelor specifice;
evaluarea unor instrumente
sau realizari, prelucrarea si
interpretarea unor rezultate

Metoda de evaluare este de tip mixta: la fiecare laborator
se apreciaza taskurile finalizate, cét si rezolvarea unor
teme.

30%

10.4c Laborator (minim 5)

10.4d Proiect % (minim 5)

10.5 Standard minim de performanti??

Data completarii, Semnatura titularului de curs, Semnatura titularului de aplicatii,
05.09.2024 Sef lucr. dr. ing. Carlos Pascal Sef lucr. dr. ing. Carlos Pascal
Data avizarii in departament, Director departament,
12.09.2024. prof.dr.ing. Doroftei loan

! Licentd / Master

2 1-4 pentru licentd, 1-2 pentru master

3 1-8 pentru licentd, 1-3 pentru master

4 Examen, colocviu sau VP A/R — din planul de invatamdnt

3 DF - disciplind fundamentala, DID - disciplind in domeniu, DS — disciplina de specialitate sau DC - disciplind complementara - din planul
de invatamant

¢ Este egal cu 14 saptamani X numdrul de ore de la punctul 3.1 (similar pentru 3.5, 3.6abc)

7 Liniile de mai jos se referd la studiul individual; totalul se completeaza la punctul 3.7.

8 [ntre 7 5i 14 ore

9 Intre 2 5i 6 ore

19 Suma valorilor de pe liniile anterioare, care se referd la studiul individual.

' Suma dintre numdrul de ore de activitate didactica directd (3.4) si numarul de ore de studiu individual (3.7); trebuie sa fie egald cu
numarul de credite alocat disciplinei (punctul 3.9) X 24 de ore pe credit.

12 Se mentioneaza disciplinele obligatoriu a fi promovate anterior sau echivalente

13 Tabld, vidoproiector, flipchart, materiale didactice specifice etc.

4 Tehnicd de calcul, pachete softiware, standuri experimentale, etc.

1S Titluri de capitole si paragrafe

16 Expunere, prelegere, prezentare la tabli a problematicii studiate, utilizare videoproiector, discutii cu studentii (pentru fiecare capitol,
daca este cazul)

'7 Discutii, dezbateri, prezentare si/sau analizd de lucrdri, rezolvare de exercitii §i probleme

18 Demonstratie practicd, exercitiu, experiment

19 Studiu de caz, demonstratie, exercitiu, analiza erorilor efc.

20 Legatura cu alte discipline, utilitatea disciplinei pe piata muncii

21 Se va preciza numarul de teste si saptimanile in care vor fi sustinute.

2 Cercuri stiintifice, concursuri profesionale etc.

23 Se particularizeaza la specificul disciplinei standardul minim de performantd din grila de competente a programului de studii, daca este
cazul.
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