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A. Tematica pentru proba scrisă și proba orală 

1. Pachete software utilizate în proiectarea asistată de calculator a sistemelor de conducere 

– tipuri și comparații (Matlab/Simulink, LabVIEW/LabWindows, Scilab) 

2. Instrumente software pentru analiza modelelor sistemelor dinamice 

3. Metode de proiectare asistată de calculator a sistemelor de conducere (metode de 

proiectare clasică PID) 

4. Metode de proiectare asistată de calculator a sistemelor de conducere (metode 

frecvențiale) 

5. Metode de proiectare asistata de calculator a sistemelor de conducere (metode 

LQG/LQR) 

6. Proiectarea sistemelor de conducere multivariabile 

7. Adecvanţa Teoriei Sistemelor Liniare cu procesele industriale reale/fizice 

8. Proiectarea unui sistem de reglare a nivelului.  

9. Analiza sistemică (schema bloc) a unui cazan de abur  

10. Proiectarea unei arhitecturi de sistem cu reacţie după mărimile de stare, bazat pe 

estimator total de stare 

11. Proiectarea unei soluții de control pentru structura cu reacție după mărimile de stare 

prin optimizarea cu criteriu pătratic 

12. Liniarizarea modelelor neliniare 

13. Caracterizarea modelelor paramerice 

14. Modelarea analitică a unui circuit electric RC 

15. Modelarea analitică a unui dispozitiv mecanic 

16. Modelarea analitică a unui motor electric de curent continuu 

17. Metodologia de modelare bond graph 

18. Etapele identificării unui sistem 

19. Semnale de intrare utilizate în identificarea sistemelor: proprietăți, semnale treaptă, 

impuls, sumă de sinusoide. 

20. Modele discrete de tip polinomial și modele de tip funcție de transfer 

21. Modele liniare de tip reprezentare intrare-stare-ieşire.  

22. Identificarea sistemelor de ordinul 1 folosind răspunsul la intrare treaptă 



 

B. Tematica lucrărilor de laborator 

1. Interfețe grafice sub Matlab/Simulink pentru analiza sistemelor dinamice (LTI Viewer) 

2. Interfețe grafice sub Matlab/Simulink pentru sinteza sistemelor dinamice (SISO Design 

Tool) 

3. Studiul structurilor Quanser de tip rotativ și liniar – obținerea de modele 

4. Proiectarea asistată de calculator a sistemelor de conducere pentru structuri Quanser 

rotative cu Matlab/Simulink/WinCon 

5. Studiul unor sisteme de reglare automată a nivelului, temperaturii și turației unui motor, 

ca aplicații de timp real: Studiul unei structuri de reglare monocontur (feedback) 

6. Proiectarea regulatoarelor în spaţiul stărilor, proiectare folosind mediul de dezvoltare 

Matlab/Simulink, implementare aplicație de timp real, folosind mediul de dezvoltare 

Labwindows/CVI (National Instruments) 

7. Algoritmi de Control Predictiv Generalizat, proiectare folosind mediul de dezvoltare 

Matlab/Simulink, implementare aplicație de timp real, folosind mediul de dezvoltare 

Labwindows/CVI (National Instruments) 

8. Simularea sistemelor continue cu metode de integrare predictoare-corectoare 

9. Simularea sistemelor continue cu metode de integrare Runge-Kutta 

10. Estimarea parametrilor modelelor AR şi ARX 

11. Validarea modelelor prin metode de comparare a ieșirii modelului obținut cu ieșirea 

reală a sistemului identificat și de analiză a reziduurilor 

12. Validarea modelelor prin metode de analiză a răspunsului sistemului la intrări standard 

și de afișare a polilor și zerourilor modelului obținut 

13. Estimarea parametrilor modelelor ARMA și ARMAX 
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