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Structuri de sisteme cu microprocesor pentru conducerea proceselor industriale

Limbaje de programare pentru aplicatii in timp real

2.1. Limbajul de asamblare al microprocesorului 18086 (instructiuni de transfer de date,
instructiuni de lucru cu stiva, instructiuni aritmetice si logice, instructiuni de salt,
instructiuni pe siruri de caractere, instructiuni de intrare-iesire)

2.2. Programare modulara

Sisteme de operare in timp real

3.1. Principiile programarii paralele

3.2. Gestiunea resurselor sistemelor de calcul

Interactinea taskurilor concurente

Organizarea unui EXECUTIV destinat conducerii in timp real a proceselor

Organizarea unor aplicatii de conducere sub comanda unui executiv de timp real

Mediul de dezvoltare aplicatii de timp real MATLAB/Simulink/RTW

Configurarea utilitarelor mbuild si mex

Crearea de executabile direct din MATLAB

Utilizarea compilatorului de C al MATLAB (mcc)

. Exemple de aplicatii executabile create folosind limbajul MATLAB

. Real Time Workshop (RTW). Prezentare generala

. Procesul automat de constructie a programelor executabile

. Target-urile Real-Time Windows si xPC

. Implementarea experimentelor de timp real de tip Quanser: Pendul invers, Brat flexibil, Bila

pe bard

C++ si programarea orientata pe obiecte

Definirea si utilizarea claselor in limbajul C++
Functii de tip constructor si destructor

Compunerea obiectelor

Mecanismul mostenirii. Construirea ierarhiilor de clase
Functii si clase prietene. Clase imbricate
Supraincarcarea operatorilor

Functii virtuale si polimorfismul

Clase si functii parametrizate. Mecanismul template
Sistemul "stream” de I/E din C++

Problemele prelucrarii semnalelor

Sisteme discrete si transformarea Z

Procesoare numerice de semnal

Metode de optimizare fara si cu restrictii

B. Tematica lucrarilor de laborator

1.
2.

Limbajul 18086: exemple de utilizare a instructiunilor
Exemple de utilizare a functiilor DOS in asamblare

1



3. Implementarea unor module in scrise in limbaj de asamblare in programe C

4. Conducerea in timp real a MCC tip Quanser SRV02

5. Conducere multi-tasking Pendul Invers + Articulatie Flexibila

6. Definirea si utilizarea claselor in limbajul C++. Exemple

7. Exemple de utilizare a constructorilor si destructorilor

8. Compunerea obiectelor. Exemple

9. Mecanismul mostenirii. Construirea ierarhiilor de clase. Exemple. Aplicatii

10. Clase definite in interiorul altor clase (clase imbricate). Aplicatii

11. Supraincarcarea operatorilor. Exemple. Aplicatii

12. Functii virtuale. Moduri de utilizare. Exemple

13. Sistemul "stream" de I/E din C++. lerarhia claselor I/E. Manipulatori.

14. Proiectarea filtrelor FIR si IIR
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