1. DATE DESPRE PROGRAM

FISA DISCIPLINEI
ANUL UNIVERSITAR 2023 - 2024

1.1 Institutia de Invatdmant superior

UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

1.2 Facultatea

Facultatea de Automaticd, Calculatoare si Electronicd

1.3 Departamentul

Departamentul de Automatica si Electronica

1.4 Domeniul de studii

Inginerie electronicd, telecomunicatii si tehnologii informatice

1.5 Ciclul de studiit

Licentd

1.6 Programul de studii (denumire/cod)? /Calificarea | Electronicd aplicatd /12020201010010

1.7 Forma de invatdamant

CU FRECVENTA

2. DATE DESPRE DISCIPLINA

2.1 Denumirea disciplinei

Sisteme de reglare automata

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof. dr. ing. Dorin SENDRESCU

2.3 Titularul activitatilor aplicative

Asist. drd. ing. Oana Ciuca-Gheorghe

2.4 Anulde | 3 | 2.5 Semestrul 6 | 2.6 Tipul DS | 2.7 Regimul disciplinei | DI | 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 5 | dincare: 3.2 curs 3 | 3.3 laborator 2

3.4 Total ore din planul de invatamant 70 | din care: 3.5 curs 42 | 3.6 laborator 28

3.7 Distributia fondului de timp ore
= Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
=  Documentare suplimentara in biblioteca, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 5
= Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 10
= Tutoriat -
=  Examindri 2
= Alte activitati: consultatii, cercuri studentesti 3

Total ore activitati individuale 30

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 sa posede cunostinte de specialitate dobandite la urmatoarele discipline:
Fizica, Matematici speciale, Semnale si Sisteme, Bazele electrotehnicii, Masurari in electronica si
telecomunicatii, Microcontrolere.

4.2 de competente

Nu sunt necesare.

5. CONDITII (acolo unde este cazul

5.1. de desfasurare a cursului

Activitate didacticd fatd in fatd:

Predarea cursului se face 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).

Activitate didacticd on-line:

Predarea cursului se face folosind platforma e-learning google classroom. Pentru
unele explicatii si raspunsuri la intrebari se foloseste aplicatia google jamboard. 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;

- 30% activitate interactiva (discutii cu studentii).




5.2. de desfasurare a laboratorului

Activitate didacticd fatd in fata:

Laboratorul utilizeaza echipamente si sisteme de reglare automata, precum si
calculatoare dotate cu pachete de programe specializate. Sunt implementate legi de
reglare si structuri de reglare automata prezentate la curs.

Activitate didacticd on-line:

Laboratorul utilizeaza calculatoare dotate cu pachete de programe specializate ce
pot fi accesate in mod remote si pachete de programe open source ce pot fi
instalate de catre studenti pe calculatoarele personale. Sunt implementate legi de
reglare si structuri de reglare automata prezentate la curs.

6. COMPETENTELE SPECIFICE ACUMULATE ’

=9

automata

Competente
profesionale

Prin cunostintele predate, prin exemplele prezentate si prin aplicatiile practice, disciplina ,,Sisteme de reglare

contribuie la formarea urmatoarelor competente profesionale:

= C5: Aplicarea cunostintelor, conceptelor si metodelor de baza din: electronica de putere, sisteme
automate, gestionarea energiei electrice, compatibilitate electromagnetica.

Competente
transversale

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

7.1 Obiectivul general al
disciplinei

Disciplina contribuie la formarea specialistilor in mecatronica, asigurandu-le
cunostinte in domeniul ingineriei reglarii automate. Sunt abordate concepte de baza
privind privind analiza, proiectarea si implementarea sistemelor de reglare automata.

7.2 Obiectivele specifice

Cursul urmareste introducerea notiunilor fundamentale privind: analiza si sinteza
sistemelor, tipuri de sisteme de reglare automata, proiectarea regulatoarelor in
structuri clasice PID si in structuri complexe.

Laboratorul are rolul de a fixa cunostintele teoretice si de a crea deprinderi practice
privind dezvoltarea de aplicatii de reglare automata, inclusiv de sisteme conduse cu

calculator de proces.

8. CONTINUTURI

conventionala

1.1. Structura generala a sistemelor de conducere

1.2. Relatii in sistemele de reglare conventionald (SRC)
1.3. Exemplu. Sistem de reglare a pozitiei unghiulare
1.4. Simbolizarea sistemelor de reglare automata

didactica online

3.1. Prezentare generald

3.2. Element proportional (Lege de tip P)

3.3. Element integrator (I) si element proportional integrator (PI)

3.4. Elemente de tip derivator (D) si proportional derivator (PD)

3.5. Elemente de tip proportional integrator derivator (PID-ideal si PID-
real)

3.6. Aspecte generale privind realizarea legilor de reglare (legi de reglare
cu mai multe grade de libertate, fenomenul wind-up si tehnici de eliminar
a acestuia)

3.7. Realizarea cu amplificatoare operationale a legilor de reglare

didactica cu
prezenta fizica

8.1 Curs (unititi de continut) Modalitate de | Nr. ore Metode de predare
desfasurare
1. Structura generali a unui sistem de conducere. Sisteme de reglare Activitate 4

Activitate didacticd fatd
in fata:

Predarea cursului se face
folosind videoproiectorul.
o  70% prezentare

2. Exemplu de analizi a unui SRC descris printr-o schemi de Activitate 4 teoretica, pe baza
automatizare didactica online suportului de curs
2.1. Schema de automatizare pentru sistemul de reglare a debitului unui (slide-uri);

fluid e 30% activitate

2.2. Schema bloc a sistemului de reglare a debitului interactiva (discutii
2.3. Analiza in regim stationar si in regim dinamic cu studentii).

3. Legi tipizate de reglare continuale liniare Activitate 6 |Materialele necesare sunt

puse la dispozitia
studentilor in format
electronic.

Activitate didacticd on-
line:

Predarea cursului se face
folosind platforma e-
learning google




4. Indicatori de calitate si performante impuse sistemelor de reglare
automata (SRA)

4.1. Definitia notiunilor de indicator de calitate si performanta

4.2. Indicatori sintetici de calitate a evolutiei SRA; Precizari generale
4.3. Indicatori de calitate care masoara precizia sistemului in regim
stationar si permanent (factori generali de amplificare, erori stationare)
4.4. Indicatori de calitate si performante care masoara calitatea sistemului
n regim tranzitoriu

4.5. Indicatori de calitate si performante definiti in regim armonic

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

6 |classroom.

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

e 30% activitate
interactiva (discutii
cu studentii).

5. Structuri de realizare a regulatoarelor industriale

5.1. Clasificarea echipamentelor de automatizare

5.2. Semnale unificate Tn echipamentele de automatizare

5.3. Schema bloc a unui regulator industrial si blocuri componente

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

2 Materialele necesare sunt
puse la dispozitia
studentilor in format
electronic.

6. Elemente de sintezi si analiza a SRA

6.1. Caracteristici statice. Analiza in regim stationar a procesului condus
6.2. Determinarea experimentald a functiei de transfer a procesului condus
6.3. Transpunerea in repartitie poli-zerouri a performantelor in regim
stationar si in regim tranzitoriu

6.4. Exemple de transpunere in repartitie poli-zerouri a performantelor
6.5. Determinarea functiei de transfer in circuit deschis si a regulatorului

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

7. Relatii si metode practice de acordare a regulatoarelor tipizate
7.1. Relatii de acordare a regulatoarelor tipizate (metodele Nichols,
Oppelt, Kopelovici etc.)

7.2. Metode practice de acordare a regulatoarelor, direct pe instalatie
(Ziegler-Nichols, Hokushin)

Activitate
didactici cu
prezenta fizica

8. Sisteme neconventionale de reglare automata
8.1. Sisteme de reglare in cascada

8.2. Sisteme de reglare combinata

8.3. Sisteme de reglare cu structura variabila

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

9. Sisteme cu numar finit de valori pentru marimea de comanda
9.1. Sisteme de reglare bipozitionala (on/off)

9.2. Sisteme de reglare tripozitionale

9.3. Sisteme cu modulare 1n duratd de impulsuri (PWM)

Activitate
didactici cu
prezenta fizica

10. Sisteme de reglare cu timp mort (cu Tntarziere)

10.1. Caracteristici generale ale sistemelor cu timp mort

10.2. Sisteme cu timp mort in circuit inchis

10.3. Sinteza sistemelor de reglare cu timp mort (sisteme cu predictor

Smith)

Activitate
didactici cu
prezenta fizica

Bibliografie &

Editura Academiei Roméane, Bucuresti, 2009.

4. Dumitrache 1., Ingineria reglarii automate, Politehnica Press, Bucuresti, 2005.

1. Astrom, K.J., Wittenmark, B., Computer-Controlled Systems: Theory and Design, Prentice-Hall, 1990.
2. Billingsley, J., Essentials of Control Techniques and Theory, CRC Press, 2009.
3. Dumitrache, 1., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automata, Cap. 9, Automatica (Ed. I. Dumitrache),

5. Tlonete, C., Selisteanu, D., Echipamente de Automatizare si Protectie, Reprografia Universitatii din Craiova,
2000.

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

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

8. Marin C., Structuri si legi de reglare automata, Universitaria, Craiova, 2000.

9. Marin, C., Popescu, D., Teoria sistemelor si reglare automata, Editura SITECH Craiova, 2007.

10. Sellsteanu D., Petre, E , Metode de conducere a bioproceselor de depoluare, Ed. Universitaria, Craiova, 2006.

8.2 Activitati aplicative (subiecte/teme) Modalitate de | Nr. ore Metode de predare
desfasurare

1. Studiul legilor de reglare de tip PID — relatia intrare-iesire in Activitate 4  |Laboratorul utilizeaza

domeniul timp, functie de transfer, raspuns la intrare treapta unitate, didactica echipamente si sisteme de

caracteristici de frecventa (Matlab si Simulink) online reglare, precum si

calculatoare dotate cu
2. Studiul legilor de reglare bipozitionale si tripozitionale (Simulink) |  Activitate 2  |pachete de programe
didactica specializate. Sunt puse la

online dispozitia studentilor




3. Analiza unui sistem de ordinul I folosind Analog Plant Simulator
(APS) (raspuns la intrare treapta)

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

platforme de laborator care
contin un breviar teoretic si
modul de desfasurare al

4. Analiza unui sistem de ordinul Il folosind Analog Plant Simulator
(APS) (raspuns la intrare treapta)

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

lucrarii.
Activitati:
= 70% desfasurarea lucrari

5. Analiza unui sistem de reglare in bucla inchisa (HF de ordinul II
si legi de reglare PID raspuns la intrare treapta) — eroare stationara
de pozitie, suprareglaj, timp de raspuns

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

= 30% interpretarea
rezultatelor si discutii cu
studentii.

6. Proiectarea legilor de reglare folosind interfata grafica
SISOTOOL

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

7. Reglarea debitului de aer pentru o instalatie LabVOLT

Activitate
didactica cu
prezenta fizica

Bibliografie &

2000.
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Craiova, 2005.

11, Ed. Sitech, Craiova, 1998.

ISBN 978-606-14-0662-3, (222 pag.), Martie 2013.

11. *** LabVOLT Manuals, LabVOLT, Canada, 2008.

1. Dumitrache, I., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automata, Cap. 9, Automatica (Ed. I.
Dumitrache), Editura Academiei Romane, Bucuresti, 2009.
2. lonete, C., Selisteanu, D., Echipamente de Automatizare si Protectie, Reprografia Universitatii din Craiova,

Lévis, M., Lee, T., The Quanser Platform for Control Systems Research Validation, Quanser, 2013.
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,

7. Marin, C., Popescu, D., Petre, E., Ionete, C., Selisteanu, D., Sisteme de Reglare Automata. Lucrari Practice
8. Sendrescu Dorin, Metode si algoritmi pentru identificarea parametrica a sistemelor, Editura Universitaria,

9. Tobin, S. M., DC Servos: Application and Design with MATLAB®, CRC Press, 2010.
10. *** MATLAB User’s Guide, The Mathworks Inc., SUA, 2007.

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 Roménia

= SOFTRONIC Craiova

= Continental Sibiu

= CS Romania

10. EVALUARE

Tip activitate 10.1 Criterii de evaluare

10.2 Metode de evaluare

10.3 Pondere din nota finala

10.4 Curs - Intelegerea fundamentelor
teoretice corespunzatoare
ingineriei reglarii automate.
- Capacitatea de a realiza
conexiuni Intre notiunile

predate.

Evaluare fata in fata:
- Examen scris (2 subiecte
teoretice, 1 aplicatie)

70%




- Capacitatea de analiza si
sinteza intr-o situatie

concreta.
10.5 Activitati aplicative - Implementarea corecta si - Verificare pe parcurs si 30%
Laborator functionalitatea aplicatiilor testare finala

de proiectare a sistemelor

automate;

- Interpretarea rezultatelor;
- Solutiile aplicatiilor se
prezinta si se discuta in
cadrul grupei.

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

Data completarii: 23.09.2023

Titular curs Titular activitati aplicative
Prof. dr. ing. Dorin Sendrescu Asist. drd. ing. Oana Ciuci-Gheorghe

Data avizirii in departament: 27.09.2023

Director de departament
Prof. dr. ing. Cosmin lonete




