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FISA DISCIPLINEI
ANUL UNIVERSITAR 2023- 2024
1. DATE DESPRE PROGRAM
1.1 Institutia de invatimant superior UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA
1.2 Facultatea AUTOMATICA, CALCULATOARE SI ELECTRONICA
1.3 Departamentul AUTOMATICA SI ELECTRONICA (D28)
1.4 Domeniul de studii INGINERIA SISTEMELOR
1.5 Ciclul de studii! LICENTA
1.6 Programul de studii (denumire/cod)? | AUTOMATICA SI INFORMATICA APLICATA (cod L20601022010)
/Calificarea
1.7. Forma de invataméant CU FRECVENTA
2. DATE DESPRE DISCIPLINA
2.1 Denumirea disciplinei Conducerea proceselor tehnologice
2.2 Titularul activitatilor de curs Conf. dr. ing. lon-Marian POPESCU
2.3 Titularul activitatilor aplicative Asistent. drd. ing. Catalin-Andrei GHEORGHE
2.4 Anulde | 4 | 2.5 Semestrul 7 | 2.6 Tipul DS | 2.7 Regimul disciplinei | DO | 2.8 Tipulde | E
studiu disciplinei (obligativitate)* evaluare
(continut)®
3. TIMPUL TOTAL ESTIMAT (ore pe semestru al activitatilor didactice)
3.1 Numiir de ore pe saptiméini 4 | dincare: 3.2 curs 2 | 3.3 laborator/proiect 2
3.4 Total ore din planul de invatamant 56 | din care: 3.5 curs 28 | 3.6 laborator 28
3.7 Distributia fondului de timp ore
= Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 15
=  Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 6
= Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 15
»=  Tutorat -
=  Examindri 3
= Alte activitati: consultatii, cercuri studentesti 5
Total ore activititi individuale 44
3.8 Total ore pe semestru® 100
3.9 Numirul de credite® 4

4. PRECONDITII (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Studentii trebuie sd posede cunostinte de specialitate dobandite la urmatoarele discipline:
Fizica, Matematici speciale, Teoria sistemelor I, Teoria sistemelor Il, Modelare, identificare si
simulare, Masurari si traductoare, Sisteme cu microprocesoare, Sisteme Tncorporate, Ingineria
regldrii automate.

4.2 de competente Nu sunt necesare.

5. CONDITII (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului Predarea cursului se face online / folosind videoproiectorul. Pentru unele explicatii
si raspunsuri la intrebari din sala se foloseste tabla. Se asigura suport de curs in format
electronic si acces la documentatii actualizate. Procesul de predare are urmatoarea
structura:

- 70% prezentare teoretica, pe baza suportului de curs (slide-uri);

- 30% activitate interactiva (discutii cu studentii).

5.2. de desfasurare a laboratorului Laboratorul utilizeaza echipamente si sisteme de reglare automata, precum si
calculatoare dotate cu pachete de programe specializate. Sunt proiectate /
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implementate solutii de control automat pentru conducerea proceselor industriale pe
chestiunilor tehnice prezentate la curs.

6. COMPETENTELE SPECIFICE ACUMULATE ’
Prin cunostintele predate, prin exemplele prezentate si prin aplicatiile practice, disciplina ,,Conducerea proceselor
tehnologice” contribuie la formarea urmatoarelor competente profesionale:
= C3: Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare, identificare si analiza a
proceselor, a tehnicilor de proiectare asistata de calculator;
= C4: Proiectarea, implementarea, testarea, utilizarea si mentenanta sistemelor cu echipamente de uz
general si dedicat, inclusiv retele de calculatoare, pentru aplicatii de automatica si informatica aplicata.

Competente
profesionale

Competente
transversale

7. OBIECTIVELE DISCIPLINEI (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1 Obiectivul general al disciplinei Disciplina contribuie la formarea specialistilor in automatica si informatica
aplicata, asigurdndu-le cunostinte Tn domeniul conducerii proceselor
tehnologice. Sunt abordate concepte de baza privind analiza, proiectarea si
implementarea sistemelor de conducere automata.

7.2 Obiectivele specifice Cursul urmareste introducerea notiunilor fundamentale privind: analiza si
sinteza sistemelor, tipuri de sisteme de reglare automata, proiectarea unor solutii
de control automat pentru procese tehnologice.

Laboratorul are rolul de a fixa cunostintele teoretice si de a crea deprinderi
practice privind dezvoltarea de aplicatii de control automat de timp real.

8. CONTINUTURI
8.1 Curs (unititi de continut) Nr. ore Metode de predare
1. Notiuni sistemice ce std baza conducerii proceselor industriale Predarea cursului se face
1.1. Conceptul de obiect si sistem abstract aplicabil proceselor industriale; online / folosind

2 videoproiectorul.

e 70% prezentare
teoretica, pe baza
suportului de curs

1.2. Abordarea sistemicd in domeniul automaticii cu exemplificare pe 2 procese
diferite ca principii de functionare, unul mecanic si altul electric;
2. Structura principiala a sistemelor de conducere automata

2.1.Principiul actiunii unei solutii de control automat asupra unui proces (slide-uri);
industrial, In cadrul unei conexiuni bazata pe feedback; e 30% activitate
2.2.Abordarea unei structuri de control automat la nivel de schema-bloc(model interactiva (discutii
matematic); 2 cu studentii).

Materialele necesare sunt
puse la dispozitia
studentilor Tn format
electronic.

2.3.Etape de studiu, analiza si proiectare a unui sistem de conducere automata
2.4.Structuri de conducere de baza, ce functioneaza pe principiul actiunii prin
discordanta sau/si principiul compensatiei;

2.5.Adecvanta Teoriei Sistemelor Liniare cu procesele industriale reale/fizice;

3.Reglarea automati a unor parametrii tehnologici principali
3.1.Analiza si proiectarea unui sistem de reglare a nivelului:
-Cazul evacuarea lichidului cu pompa cu debit constant;
-Cazul evacuarea lichidului prin cadere libera; 4
-Cazul reglarea nivelului in recipienti sub presiune;
3.2.Exemplu de determinare a dinamicii (functiei de transfer) a unui banal
traductor de nivel cu imersor
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4.Structuri de procese tehnologice in industria energetica (abordarea unui
proces complex/mare)

4.1.Fluxul tehnologic ntr-o centrala termoelectricad, vazut ca un proces
complex/mare;

4.2. Fluxul tehnologic la un cazan cu abur, analizat ca proces lent;

4.3. Formularea cerintelor de automatizare la nivelul unui grup termoenergetic;
4.4. Conditii impuse de functionare normala a unei centrale termoelectrice;

4.5. Analiza sistemica (schema-bloc) a unui cazan de abur;

4.6. Proiectarea sistemului de reglare automata a presiunii in tambur.

4.6.1. Modelul matematic al obiectului MPT(model presiune tambur);

4.6.2. Modelul matematic al obiectului MDP(model debit de abur produs);
4.6.3. Structura sistemului de reglare automata a presiunii in tambur;
5.Proiectarea unei solutii de control automat in spatiul starilor (principii si
modalititi de abordare)

5.1.Proiectarea unei arhitecturi de sistem cu reactie dupa marimile de stare,
cand toate starile sunt masurabile;

5.2.Proiectarea unei arhitecturi de sistem cu reactie dupa marimile de stare,
bazat pe estimator total de stare;

5.3.Proiectarea unei arhitecturi de sistem cu reactie dupa marimile de stare,
bazat pe estimator partial de stare;

5.4 Metoda directa de proiectare a solutiei de control, pentru structura cu reactie
dupa stare, prin alocarea polilor;

6.0ptimizarea cu criteriu patratic a sistemelor liniare (principii)

6.1. Formularea matematica a problemei de proiectare a solutiei de control;

6.2. Notiuni teoretice Algoritmul Euler — Lagrange; 2
6.3. Proiectarea unei solutii de control pentru structura cu reactie dupa marimile
de stare prin optimizarea cu criteriu patratic;

7.Algoritmi de Control Predictiv Generalizat (principii)

7.1. Notiuni generale de control predictiv;

7.2. Control predictiv generalizat;

7.3. Proiectarea/Implementarea pentru procesul “Ball on Beam” a unui algoritm
de control predictiv si analiza comparativa a raspunsului cu structura cu reactie

dupa marimile de stare;
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8.Control Neliniar (principii)
8.1. Introducere. Notiuni de teoria sistemelor neliniare;
8.2. Clasificarea neliniaritatilor;
8.3. Tipuri de neliniaritati,
8.4. Modalitati de abordare a sistemelor neliniare;
8.5. Concepte privind stabilitatea sistemelor neliniare;
8.6. Studiu de caz - Proiectarea structurii sistemului de reglare prin metoda
directd Lyapunov pentru pendulul invers rotativ:
8.6.1. Principiul metodei ;
8.6.2. Liniarizarea Intrare-Iesire prin reactie ;
8.6.3. Proiectarea legii de comanda pentru “sistemul de ordinul 2” ;
8.6.4. Studiul dinamicii interne;
8.6.5. Modelul matematic al procesului dupa liniarizarea Intrare-Iesire prin
Reactie;
8.6.6. Stabilizarea asimptotica prin metoda directd Lyapunov a “sistemului de
ordinul 2”;
8.6.7. Proiectarea prin metoda directd Lyapunov a “sistemului de ordinul 3”
8.6.8. Structura “sistemului de ordinul 3” obtinuta si testarea functionarii la
nivel de simulare si la nivel de functionare reala ;
8.6.9. Proiectarea prin metoda directd Lyapunov a “sistemului de ordinul 4”;
8.6.10. Structura sistemului de ordinul 4 rezultata si testarea functionarii la
nivel de simulare si la nivel de functionare reala ;
8.6.11. Comparatie intre raspunsurile proiectarii prin metoda LQR si metoda
Lyapunov ;
9.Sisteme de control FUZZY (principii)
9.1.Introducere;
9.2.Fuzzyficarea informatiei si crearea bazei de reguli;
9.3.Defuzificarea cu metoda centrului de greutate;
9.3. Sisteme de control FUZZY (Principiul metodei). Studiu de caz pentru o
structura biomimetica;
Bibliografie &
1. Astrém, K.J., Wittenmark, B., Computer-Controlled Systems: Theory and Design, Prentice-Hall, 1990.
2. Dumitrache, 1., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automata, Cap. 9, Automatica (Ed. I. Dumitrache),
Editura Academiei Romane, Bucuresti, 2009.
Dumitrache 1., Ingineria reglarii automate, Politehnica Press, Bucuresti, 2005.
Ionete, C., Selisteanu, D., Echipamente de Automatizare si Protectie, Reprografia Universitatii din Craiova, 2000.
Marin C., Ingineria reglarii automate. Elemente de analiza si sinteza, Ed. SITECH, Craiova, 2004.
Marin, C., Popescu, D., Teoria sistemelor si reglare automata, Editura SITECH Craiova, 2007.
Selisteanu, D., Petre, E., Metode de conducere a bioproceselor de depoluare, Ed. Universitaria, Craiova, 2006.

Matei Vinatoru, Conducerea automata a proceselor industriale, Vol. I, Ed. Universitaria Craiova, 2001.
Matei Vinatoru, Conducerea automata a proceselor industriale, vol II, Ed. Universitaria, Craiova 2007.

10 Popescu lon-Marian, Sistem de prelucrare a vibratiilor pentru mentenanta predictiva si modelarea in bucla inchisa a
unor procese complexe, Editura Sitech, 2015.

8.2 Activititi aplicative laborator (subiecte/teme) Nr. ore Metode de predare
Prezentarea lucrarilor de laborator In ansamblu si protectia muncii 2

O 0N O w
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CRAIOVA

Studiul implementarii unor sisteme de reglare automata, ca aplicatii de timp
real:

— Studiul unei structuri de reglare monocontur (feedback);

— Studiul unei structuri de reglare cu compensarea perturbatiei (feedforward);

— Studiul unei structuri de reglare in cascada;

— Generarea in timp real a unui semnal treapta, sinusoidal, rampa si
implementarea unor mecanisme de comutare fara socuri intre acestea;

— Generarea raspunsului unei functii de transfer intr-o aplicatie de timp real,
prin aplicarea la intrare a semnalelor implementate anterior;

— Implementarea numerica, ca aplicatie de timp real, a unei bucle de reglare cu
solutie de control de tip PID, folosind labwindows/CVI (pe PC), sistemul
Arduino(pe microcontroller cu vizualizare pe PC) sau mixt (solutia de
control pe Arduino, iar procesul pe PC).

Proiectarea regulatoarelor 1n spatiul stérilor, proiectare folosind mediul de
dezvoltare Matlab/Simulink, implementare aplicatie de timp real, folosind
mediul de dezvoltare Labwindows/CVI (National Instruments)

Studiu de caz - Prezentarea unor Algoritmi de Control Predictiv Generalizat,
proiectare folosind mediul de dezvoltare Matlab/Simulink, implementare
aplicatie de timp real, folosind mediul de dezvoltare Labwindows/CVI
(National Instruments) .

Studiu de caz - Prezentarea unor algoritmi de Control Neliniar, proiectare
folosind mediul de dezvoltare Matlab/Simulink, implementare aplicatie de timp
real, folosind mediul de dezvoltare Labwindows/CV1 (National Instruments).

Studiu de caz - Control FUZZY, proiectare folosind mediul de dezvoltare
Matlab/Simulink, implementare folosind mediul de dezvoltare de timp real
Labwindows/CVI (National Instruments).

Laboratorul utilizeaza
echipamente si sisteme de
reglare automata, precum
si calculatoare dotate cu
pachete de programe
specializate. Sunt puse la
dispozitia studentilor
platforme de laborator
care contin un breviar
teoretic si modul de
desfasurare al lucrarii.
Totodata studentii au la
dispozitie modelul
matematic al proceselor
fizice studiate pentru a
putea reproiecta solutii de
control automat.
Activitati:
= 70% desfasurarea
lucrarii;
= 30% interpretarea
rezultatelor si discutii
Cu studentii.

Bibliografie &

1. Dumitrache, I., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automata, Cap. 9, Automatica (Ed. I. Dumitrache),

Editura Academiei Romaéne, Bucuresti, 2009.

©CoOoNoOR~WN

10 *** MATLAB User’s Guide, The Mathworks Inc SUA, 2007.

11. ***, https://www.ni.com/ro- ro/shop/software/products/labW|ndows—cvi.html

Ionete, C., Selisteanu, D., Echipamente de Automatizare si Protectie, Reprografia Universitatii din Craiova, 2000.
Lurie, B., Enright P., Classical Feedback Control: With MATLAB® and Simulink®, CRC Press, 2011.

Marin C., Ingineria reglarii automate. Elemente de analiza si sinteza, Ed. SITECH, Craiova, 2004.

Marin, C., Petre, E., Popescu, D., Ionete, C., Selisteanu, D., Teoria Sistemelor. Probleme, Ed. Sitech, Craiova, 2005.
Tobin, S. M., DC Servos: Application and Design with MATLAB®, CRC Press, 2010.

Vinatoru M., Conducerea automata a proceselor industriale, vol I, Ed. Universitaria, Craiova 2001.

Vinatoru M., Conducerea automata a proceselor industriale, vol II, Ed. Universitaria, Craiova 2007.

Sangeorzan D , Echipamente de reglare numerica , Ed. militard , Bucuresti , 1990.

8.3 Activitati aplicative Proiect (subiecte/teme) Nr. ore Metode de predare
#Etapa 1 - Tema de proiectare: Sa se implementeze generarea unui semnal in Activitatea de proiect
timp real, cu rezolvarea efectelor de tip soc la comutarea intre mai multe tipuri utilizeaza echipamente si
de semnale prezentate in cadrul sedintelor de laborator. Implementarea poate fi sisteme Eje reglare )
facuta in 2 variante, la alegere: automata, precum s

. . . . calculatoare dotate cu
-implementare la nivel de PC, folosind doar mediul de dezvoltare pachete de programe
LabWindows_CVI; 2 specializate. Totodata

-implementare prelucrare la nivel de sistem Arduino si comunicatie pentru
afisare pe PC , folosind mediul de dezvoltare LabWindows_CVI;

Prezentarea implementarii din Etapa 1 poate fi realizata pe parcursul semestrului,
de preferat in maxim 2 sdptimani de la alocarea temei de proiectare. Activitatea
de evaluare presupune discutii directe cu studentii, cu prezentarea de catre acestia
a implementarii individuale abordate de fiecare;

studentii au la dispozitie
modelul matematic al
proceselor fizice studiate
pentru a putea reproiecta
solutii de control in cadrul
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#Etapa 2 - Tema de proiectare: Sa se implementeze, o aplicatie de timp real ce temelor individuale de
simuleazd raspunsul unei functii de transfer (repartizatd individual fiecarui pr0|.99t- .
student) la semnale de intrare treaptd, rampad, sinusoidal, precum si la semnalul Actlv;tag: o
generat individual in Etapa 1. Studentul are libertatea de a folosit orice mecanism 70% desfasurarea
de implementare (folosind Sistemul Arduino sau numai Labwindows/CV1), dar lucrarii

¢ |m_p . . ) } AR 30% interpretarea
trebuie realizate Task-uri de timp real, bazate pe intreruperi (functii de tip rezultatelor si discutii cu
CALLBACK): studentii.

- Crearea unei interfete grafice sugestive, care sa prezinte mecanisme de selectie
parametri si grafice de vizulizare: grafic pentru afisarea semnalului de intrare
si in paralel pentru raspunsul functiei de transfer.

- Mecanism de gestionare cand semnalele umplu fereastra de vizualizare a
graficului.

- Obiectele grafice pentru selectia parametrilor de semnal sa fie contextuale,
adica atunci cand se selecteaza un anumit tip de semnal sa fie indisponibile
elementele de selectie pentru celelalte tipuri de semnale (cu parametrizarea
Hidden sau Dimmed).

- Generarea raspunsului f.d.t. sd fie continuu in timp, indiferent de semnalul de
intrare selectat la un moment de timp.

Prezentarea implementarii din Etapa 2 poate fi realizata pe parcursul semestrului,

de preferat in maxim 2 saptaméni de la alocarea temei de proiectare. Activitatea

de evaluare presupune discutii directe cu studentii, cu prezentarea de catre acestia

a implementarii individuale, abordate de fiecare;

#Etapa 3 -Tema de proiectare: Sa se implementeze, intr-o aplicatie de timp real,

o structura de reglare automata monocontur, folosind o lege de reglare de tip PID.

Functia de transfer a procesului este cea alocatd individual fiecarui student n

cadrul Etapei nr. 2. si vor trebui dimensionate/alese, traductorul si elementul de
executie necesar.
Recomandare:
- Traductorul va fi ales ca element aperiodic de 10 ori mai rapid decat procesul
la care este conectat;
- Elementul de executie va fi ales ca dipol de 5 ori mai rapid decét procesul pe
care-1 actioneaza. 2
Réman valabile cele 2 variante la alegere:
» implementare la nivel de PC, folosind doar mediul de dezvoltare
LabWindows_CVI;
» implementare prelucrare la nivel de sistem Arduino si comunicatie
pentru afisare pe PC, folosind mediul de dezvoltare LabWindows CVI,
Prezentarea implementarii din Etapa 3 poate fi realizata pe parcursul semestrului,
de preferat in maxim 2 saptamani de la alocarea temei de proiectare. Activitatea
de evaluare presupune discutii directe cu studentii, cu prezentarea de cétre acestia
a implementarii individuale abordate de fiecare;
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#Etapa 4 - Tema de proiectare: Sa se implementeze, intr-o aplicatie de timp real,
o structura cu reactie dupd stare. Functia de trensfer a procesului este cel pe care
I-a primit fiecare student Tn Etapa 2. Traductoarele de stiri sunt considerate
ideale, adicd avem ca informatie starea la momentul “k”, starea fiind calculata
adimensional din ecuatiile de stare. Vectorul linie de reactie K dupa stare se
calculeaza prin cele 2 variante discutate la partea de laborator, metoda LQR si
alocarea directa de poli (descrierea este prezentatd si in Materialul suport de
proiectare)

Prezentarea implementarii din Etapa 4 poate fi realizata pe parcursul semestrului,
de preferat in maxim 2 sdptamani de la alocarea temei de proiectare. Activitatea
de evaluare presupune discutii directe cu studentii, cu prezentarea de catre acestia
a implementarii individuale abordate de fiecare;

#Etapa 5 - Tema de proiectare pt. proiectul final: Sa se implementeze, intr-0
aplicatie de timp real, o structurd de reglare cu compensare a unei perturbatii,
prin proiectarea unei solutii de compensare de tip feed-forward. Procesul este
considerat intuitiv ca o incintd (o incdpere) unde trebuie si controlim
temperatura, realizdnd si o compensare cu temperatura exterioara. Elementul de
executie este format din caloriferul prin care vom realiza incilzirea, iar
perturbatia este considerata o fereastra care poate fi deschisa la un moment dat.
Considerdm la nivel intuitiv urmatoarele elemente de automatizare ce trebuie
dimensionate/alese:

- Traductor de temperatura interior;

- Traductor de temperatura exterior;

- Element de executie: caloriferul;

- Sistem de calcul (PC dotat cu un sistem de achizitie si generare comenzi —
sistemul Arduino) prin care se preia informatia de la cele 2 traductoare si se
va aplica comanda prin intermediul elementului de executie. Prelucrarea
informatiei intr-un sistem real presupune:

» la nivel de sistem de calcul, implementarea elementului de
comparatie, a legii de reglare de tip PID din bucla principald sau
reactia dupd stare, proiectarea si implementarea compensatorului;

» Lanivel de sistem Arduino, achizitia de date si generare comenzi;

Practic se continua si se adapteaza implementarile din Etapele 1,2, avand

posibilitatea de a alege implementarea din Etapa 3(structurd de reglare

monocontur) sau Etapa 4(structura cu reactia dupa stare).

Prezentarea implementarii din Etapa 5 se va realiza la finalul semestrului.

Activitatea de evaluare presupune discutii directe cu studentii, cu prezentarea de

cétre acestia a implementarii individuale abordate de fiecare;

Bibliografie &

12. Dumitrache, 1., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automata, Cap. 9, Automatica (Ed. I. Dumitrache),
Editura Academiei Romane, Bucuresti, 2009.

13. Tonete, C., Selisteanu, D., Echipamente de Automatizare si Protectie, Reprografia Universitatii din Craiova, 2000.

14. Lurie, B., Enright P., Classical Feedback Control: With MATLAB® and Simulink®, CRC Press, 2011.

15. Marin C., Ingineria reglarii automate. Elemente de analiza si sinteza, Ed. SITECH, Craiova, 2004.

16. Marin, C., Petre, E., Popescu, D., Ionete, C., Selisteanu, D., Teoria Sistemelor. Probleme, Ed. Sitech, Craiova, 2005.

17. Tobin, S. M., DC Servos: Application and Design with MATLAB®, CRC Press, 2010.

18. Vinatoru M., Conducerea automata a proceselor industriale, vol I, Ed. Universitaria, Craiova 2001.

19. Vinatoru M., Conducerea automata a proceselor industriale, vol II, Ed. Universitaria, Craiova 2007.
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9. COROBORAREA CONTINUTURILOR DISCIPLINEI CU ASTEPTARILE REPREZENTANTILOR
COMUNITATII EPISTEMICE, ASOCIATIILOR PROFESIONALE SI ANGAJATORI REPREZENTATIVI DIN
DOMENIUL AFERENT PROGRAMULUI

Continutul disciplinei a fost discutat cu reprezentantii:

= Hella Electronics Romania - Craiova

= S.C.Reloc S.A. Craiova

= S.C. Heineken Romania S.A. Craiova

= Complexul Energetic Oltenia — Termocentrala Rovinari

10. EVALUARE

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de evaluare 10.3 Pondere din nota finald
10.4 Curs - Intelegerea fundamentelor | - Examen scris (3 subiecte

teoretice corespunzatoare teoretice) /sau/ grila online

conducerii proceselor - Examen partial la cererea

tehnologice. studentilor (proba scrisa, 2

- Capacitatea de a realiza subiecte teoretice, pondere

conexiuni intre notiunile 50% din notele finale la 30%

predate. subiectele teoretice) / grila

- Capacitatea de analiza si online.

sinteza Intr-o situatie practica
de analiza, proiectare si
implementare.

10.5 Activitati aplicative - Implementarea corecta si - Laborator/proiect:
Laborator/Proiect functionalitatea aplicatiilor | Verificare pe parcurs si
de proiectare a sistemelor testare partiala la
automate; laborator/proiect, cu
- Interpretarea rezultatelor; prezentarea temelor
- Solutiile aplicatiilor se individuale ce
prezinta si se discutd in particularizeaza
cadrul grupei. reproiectarea unor solutii de 70%

control pentru aplicatiile
studiate la laborator.
Activitatea de evaluare
presupune discutii directe
cu studentii, CU prezentarea
de catre acestia a temelor
individuale abordate de
fiecare.
10.6 Standard minim de performantd (volumul de cunostinte minim necesar pentru promovarea disciplinei si modul in
care se verifica stapanirea lui)

= Obtinerea a minim 50% din punctajul verificarilor pe parcurs, testarilor de laborator, dezvoltarea temelor

individuale si examenului final;
= Calculul notei finale se face prin rotunjirea la 0 nota intreaga a punctajului final.

Data completarii: 01.10.2023

Titular curs Titular activititi aplicative
Conf. dr. ing. lon-Marian Popescu Asistent. drd. ing. Catilin-Andrei Gheorghe
Data avizirii in departament:

Director de departament
Prof. dr. ing. Cosmin lonete
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Ciclul de studii - se alege una din variantele: L (licentd)/ M (master)/ D (doctorat).

Se inscrie codul prevazut in HG nr. 493/17.07.2013.

Tip (continut) - se alege una din variantele:

pentru nivelul de licentd: DF (disciplina fundamentald)/ DD (disciplind din domeniu)/ DS (disciplind de specialitate)/ DC
(disciplind complementard);

pentru nivelul de master: DA (disciplina de aprofundare)/ DS (disciplina de sinteza)/ DCA (disciplind de cunoastere avansata).
Regimul disciplinei (obligativitate) - se alege una din variantele: DI (disciplina obligatorie)/ DO (disciplina optionald)/ FC
(disciplind facultativa).

Se obtine prin Insumarea numarului de ore de la punctele 3.4 si 3.7.

Un credit este echivalent cu 25 — 30 de ore de studiu (activitati didactice si studiu individual).

Tn cazul DAE 1 pct. credit este egal cu 25 de ore de studiu.

Aspectul competentelor profesionale si competentelor transversale va fi tratat cf. Metodologiei OMECTS

5703/18.12.2011. Se vor prelua competentele care sunt precizate in Registrul National al Calificarilor din Invatimantul
Superior RNCIS (http://www.rncis.ro/portal/page? pageid=117,70218& dad=portal& schema=PORTAL) pentru domeniul de
studiu de la pct. 1.4 si programul de studii de la pct. 1.6 din aceasta fisa, la care participa disciplina.

Se recomanda ca cel putin un titlu sd apartina colectivului disciplinei iar cel putin 2-3 titluri sa se refere la lucrari relevante
pentru discipling, de circulatie nationald si internationald, existente Tn biblioteca UCv.
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