FISA DISCIPLINEI

ANUL UNIVERSITAR 2023 - 2024

1. DATE DESPRE PROGRAM

1.1 Institutia de invatamant superior UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

1.2 Facultatea

Facultatea de Automaticad, Calculatoare si Electronicd

1.3 Departamentul

Departamentul de Automatica si Electronica

1.4 Domeniul de studii

Ingineria sistemelor

1.5 Ciclul de studii* Master

1.6 Programul de studii (denumire/cod)? Sisteme Automate Incorporate M20601020220

/Calificarea

2. DATE DESPRE DISCIPLINA

2.1 Denumirea disciplinei: Proiectarea sistemelor incorporate utilizind Matlab-Simulink

2.2 Titularul activitatilor de curs Prof. dr. ing. Cosmin IONETE

2.3 Titularul activitatilor aplicative Prof. dr. ing. Cosmin IONETE

2.4 Anulde |2 | 2.5Semestrul | 3 | 2.6 Tipul DS | 2.7 Regimul DI | 28 Tipulde |E
studiu disciplinei disciplinei evaluare

(continut)® (obligativitate)*

3. TIMPUL TOTAL ESTIMAT (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1 Numir de ore pe saptamana 4 |dincare:3.2curs | 2 | 3.3 proiect 2

3.4 Total ore din planul de invataméant | 28 | dincare: 3.5curs | 28 | 3.6 laborator 28

3.7 Distributia fondului de timp ore
= Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie sinotite 14
=  Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 14
= Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 13
= Tutoriat -
=  Examindri 3
= Alte activitati: consultatii, cercuri studentesti -

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

Studentul trebuie sa posede cunostinte de specialitate dobandite la urmatoarele discipline:
Analiza matematica, Teoria sistemelor automate, Programarea calculatoarelor si limbaje de
programare, Software industrial (ciclul licenta), Arhitecturi de sisteme incorporate, Tehnici
avansate de programare

4.2 de competente

Nu sunt necesare.

5. CONDITII (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului Predarea cursului se face folosind videoproiectorul. Pentru unele explicatiisi

raspunsuri la intrebari din sala se foloseste tabla. Se asigura suport de curs in format
electronic si acces la documetatii actualizate. Procesul de predare are urmatoarea
structura:

= 80% prezentare teoretica, pe baza suportului de curs (slide-uri)

= 20% activitate interactiva (discutii cu studentii)




5.2. de desfasurare a Llaboratorul utilizeaza placi de dezvoltare de tip dsPicPro4 de la Microchip. Sunt
laboratorului implementate sistemele de reglare pe aceste pléci de dezvoltare folosind metoda

Model Based Design.

Codul C se va genera automat din modelele Simulink folosind o configurare
specifica de compilatoare si biblioteci de drivere instalate sub Simulink.

6. COMPETENTELE SPECIFICE ACUMULATE ’

moderne.

Competente
profesionale

= (C2: Analiza, proiectarea si dezvoltarea aplicatiilor bazate pe achizitia, prelucrarea si managementul
informatiilor, intr-o maniera integratoare hardwaresoftware, folosind tehnologiile informatice

N/A

Competente
transversale

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

7.1 Obiectivul general al disciplinei Contribuie la perfectionarea inginerilor din domeniul ingineria sistemelor,

specialisti in conducerea proceselor si informatica aplicata, asigurandu-le
cunostinte in domeniul sistemelor Incorporate proiectate sub Matlab/
Simulink. Sunt abordate concepte de baza utilizate in Model Based Design,
generarea de cod specific din modelele Simulink.

7.2 Obiectivele specifice Cursul urméreste introducerea conceptelor de baza privind implementarea

conceptele prezentate la curs.

sistemelor de control incorporate utilizandMatlab/ Simulink: prezentarea
generald a mediului de programare Matlab/ Simulink/ Stateflow, Model-in-
the-loop (MIL), Software-in-the-loop (SIL), Hardware-in-the-loop (HIL)
sau Rapid prototyping. Laboratorul fixeaza prin aplicatii practice

8. CONTINUTURI

8.1Curs (unititi de continut) ?rre' L2l s ekl

1. Mediul de calcul, modelare, simulare Matlab/ Simulink/ Stateflow 4 Predarea cursului se face

2. Model Based Design (MBD) ca standard de proiectare, testare si generare 4 folosind videoproiectorul.

de cod pentru aplicatiile de control incorporate - 80% prezentare

3. Generatoare automate de cod: TargetLink (dSpace)/ RealTimeWorkshop 4 teoreticd, pe baza
(RTW)/ EmbeddedCoder; MIL/ SIL/ PIL/ HIL suportului de curs (slide-
4. Configurarea generatoarelor de cod pentru microcontrollere specifice. 2 uri).

Utilizarea de biblioteci dedicate dsPIC sub Simulink

- 20% activitate interactiva

(discutii cu studentii)
Materialele necesare vor fi
puse la dispozitia studentilor
in format electronic si in
forma tiparita.

Bibliografie &

1. Documentatie Matlab/Simulink/RTW
2. Documentatie TargetLink (dSpace)

3. Documentatie Quanser
4

. Tonete, C., E. Petre, M. Roman, D. Selisteanu, ,,Simulation of Real-Time Control
SystemsusingTrueTimeLibraryandMatlab”, Int. Conf. on Technicallnformatics CONTI’2008, Vol. 3, pp. 45-50,

2008, Timisoara, Romania.

5. Raport tehnico-stiintific proiect parteneriate SICOTIR, director grant Cosmin lonete




8.1 Activititi aplicative (subiecte/teme) Nr. Metode de predare
ore

28 Studenti primesc de la inceput
cerintele de sistem. Pe baza unui
model in V, studentii vor analiza,
proiecta si apoi sintetiza sistemul
de reglare folosind materiale
puse la dispozitie fie prin
prezentari PowerPoint, fie de pe
diferite site-uri de prezentare.
Studentii se folosesc de mediul
de programare Matlab/
Simulinksi de biblioteca de
Implementarea unui sistem de reglare a pozitiei unghiulare a unui motor de drivere dsPic pusi la dispozitie.
curent continuu folosind Matlab/ Simulink si placi de dezvoltare dsPIC Proiectul se dezvoltd pe placile
din laborator prin implementarea
driverelor de intrare encoder, de
comunicatie seriald si de
generare PWM. Studenti vor
prezenta pe parcurs evolutia
proiectului folosind slide-uri
PowerPoint si rezultatele se vor
testa pe placa de dezvoltare in
timp real.

Sunt puse la dispozitia
studentilor toate datele necesare.

Bibliografie &

1. Documentatie Matlab/Simulink/RTW

2. Documentatie TargetLink (dSpace)

3. Documentatie Quanser

4. Ionete, C., E. Petre, M. Roman, D. Selisteanu, ,,Simulation of Real-Time Control
SystemsusingTrueTimeLibraryandMatlab”, Int. Conf. on Technicallnformatics CONTI’2008, Vol. 3, pp. 45-50,
2008, Timisoara, Romania.

5. Raport tehnico-stiintific proiect parteneriate SICOTIR, director grant Cosmin lonete

9. COROBORAREA CONTINUTURILOR DISCIPLINEI CU ASTEPTARILE REPREZENTANTILOR
COMUNITATII EPISTEMICE, ASOCIATIILOR PROFESIONALE SI ANGAJATORI REPREZENTATIVI DIN
DOMENIUL AFERENT PROGRAMULUI

Continutul cursului a fost discutat cu reprezentantii:
=  SC HELLA Romania, filiala Craiova

= CS Romania Craiova

= SCIPA SA Craiova

10. EVALUARE

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare 10.2 Metode de 10.3 Pondere
evaluare din nota finala
10.4 Curs - Intelegerea fundamentelor teoretice corespunzitoare Examen scris final 60%
proiectarii sistemelor incorporate in Matlab.
- Capacitatea de a realiza conexiuni intre notiunile Evaluare laborator 40%
predate.
- Capacitatea de analiza si sinteza intr-0 situatie
concreta.
10.5 Activitati - Functionalitatea si calitatea implementarii lucrarilor Verificare pe 50%
aplicative parcurs si
(Laborator) prezentare finald 50%

10.6 Standard minim de performanta (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, proiectului si examenului final.




= Calculul notei finale se face prin rotunjirea la noté intreagé a punctajului final.

Data completarii: 20.09.2023

Titular curs
Prof. dr. ing. Cosmin lonete

Data avizarii in departament: 29.09.2023

Director de departament
Prof. dr. ing. Cosmin lonete

Titular activititi aplicative
Prof. dr. ing. Cosmin lonete



