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Sisteme de conducere cu automate programabile  

1. Automate programabile cu operare scalară - Conducerea unui manipulator în instalaţii de tratare 
termică  

  
Conducerea roboţilor prin controlere logice programabile  

1. Controlere logice programabile  
2. Organigrame de stări şi Grafcet  
3. Conducerea unui conveior într-o instalaţie robotizată de vopsire  
4. Conducerea unui manipulator ce deserveşte un cuptor de tratare termică  

 
Sisteme tentaculare 

1. Modele „tentacul” - Sisteme cu acţionare intrinsecă 
2. Modele „tentacul” - Sisteme cu acţionare extrinsecă - Relaţii energetice ale unui model tentacular  
3. Modele „tentacul” - Sisteme cu acţionare extrinsecă - Legi de conducere  
4.  Alegerea parametrilor sistemului de conducere  

 
Norme de protecţia muncii  

1. Măsuri de prevenire şi stingerea incendiilor specifice unităţilor cu profil de învăţământ şi educaţie  
2. Norme specifice de protecţia muncii privind exploatarea instalaţiilor şi echipamentelor electrice  
3. Norme de protecţia muncii specifice activitaţilor de laborator  
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