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1. CONTROLUL SI DIRIJAREA AUTOMATA A TRAFICULUI
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Managementul sistemelor de transport

Strategii de transport

Deosebiri intre planul strategic si managementul sistemelor detransport  (MST)
Sistemul traficului rutier

Factorul uman in sistemele avansate de transport
Modele de prognoza a fluxurilor rutiere

Parametrii de baza ai traficului rutier

Formarea fluxurilor rutiere sau curentilor de circulatie
Proiectarea intersectiilor

Tipuri de miscari si conflicte ale fluxurilor rutiere
Moduri de operare ale automatelor programabile
Seturi de instructiuni pentru automate programabile

2. TELEMATICA RUTIERA
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Ce este Telematica rutiera?

Aplicatii ale telematicii

Diagnosticarea autovehiculelor

Mecatronica autovehiculului

Unitatea electronica de control

Noi tehnologii privind telematica si controlul masinilor
Informarea participantilor la trafic si management
Probleme rezolvate cu ajutorul aplicatiilor telematice
Sistemul inteligente de transport

Aplicatii ale sistemelor inteligente de transport
Sisteme de navigatie

Tehnici de achizitie a datelor

Senzori din domeniul industriei automobilului
Tehnologia GSM

Sistemul de pozitionare globala

Microcontrolere

Automate programabile

Programarea unui microcontroler

3. ECHIPAMENTE INFORMATICE IN CONSTRUCTII

3.1

Scanere 3D

3.2 Modul de functionare al scanerelor tri-dimensionale

3.3

Scanere cu contact
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3.4 Scanere active fara contact

3.5 Tehnici particulare de scanare

3.6 Aplicatii ale tehnologiilor de scanare 3D

3.7 Modelarea suprafetelor 3D bazate pe norii de puncte
3.8 Triangularea Delaunay

3.9 Reprezentarea parametrizata si analitica a suprafetelor
3.10 Probleme ale achizitiei datelor prin scanare

3.11 Calibrarea senzorului

3.12 Generarea norilor de puncte

3.13 Structura norului de puncte 3D

3.14 Analiza zgomotului

3.15 Acuratete v.s. rezolutie

3.16 Implementari practice ale scanarii laser 3D

3.17 Metoda celor mai mici patrate
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