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1. DATE DESPRE PROGRAM

FISA DISCIPLINEI
ANUL UNIVERSITAR 2025 - 2026

1.1 Institutia de invatamant superior

UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA

1.2 Facultatea

Facultatea de Automaticad, Calculatoare si Electronica

1.3 Departamentul

Departamentul de Automatica gi Electronica

1.4 Domeniul de studii

Ingineria sistemelor

1.5 Ciclul de studii de studii universitare

Licenta

1.6 Forma de organizare

Invatamant cu frecventa

1.7 Programul de studii

Automatica si informatica aplicata

2. DATE DESPRE DISCIPLINA

2.1 Denumirea disciplinei

Sisteme numerice de conducere

2.2 Titularul activitatilor de curs

Prof. dr. ing. Gheorghe-Dorin Sendrescu

2.3 Titularul activitatilor aplicative

Asist. drd. ing. Gheorghe Bujgoi

2.4 Anulde |4 | 2.5Semestrul | 7 | 2.6 Tipul de E 2.7 Regimul disciplinei DOB
studiu evaluare
3. TIMPUL TOTAL ESTIMAT (ore pe semestru al activitatilor didactice

3.1 Numdr de ore pe sdptdmana 5 | din care: 3.2 curs 3 | 3.3 laborator 2

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

3.7 Distributia fondului de timp - ore/sdptamana ore
= Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 25
=  Documentare suplimentara in bibliotecd, pe platformele electronice de specialitate si pe teren 12
= Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 12
= Tutoriat -
=  Examinari 3
= Alte activitdti: consultatii, cercuri studentesti 3

3.8. Total ore studiu individual 55

3.9 Total ore pe semestru 125

3.10 Numairul de credite 5

4. PRECONDITII (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum Studentul trebuie sa posede cunostinte generale dobandite la urmatoarele discipline: Analiza
matematica, Matematici speciale, Teoria sistemelor I, Teoria sistemelor II, Modelare,
identificare si simulare, Ingineria reglarii automate, Sisteme incorporate

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 o retea de calculatoare pe care sunt instalate soft-urile
Matlab si SciLab. Sunt modelate si simulate acele aspecte esentiale din teorie §i
aplicatii care se preteazd la o astfel de abordare.




6. Obiectivele disciplinei - rezultate asteptate ale invitirii la formarea cirora contribuie parcurgerea
si promovarea disciplinei

Studentul/Absolventul:
1. descrie elementele de bazd din teoria structurii cu reactie inversa pentru sisteme discrete.
2 2. proiecteaza sisteme numerice de reglare pornind de la performantele impuse.
£ 3. descrie, identifica si sumarizeaza fenomenul de esantionare si efectele lui in dinamica sistemelor.
& 4. descrie, identifica si sumarizeaza concepte fundamentale din sisteme automate, sisteme incorporate
g si inteligente, stiinta calculatoarelor si tehnologia informatiei si modul lor de aplicare in probleme
© concrete.
5. descrie, identifica si sumarizeaza concepte din automatica si informatica aplicata si modul lor de
utilizare in probleme concrete
Studentul/Absolventul:
1. implementeazd metode de modelare, simulare si analiza a sistemelor liniare discrete
2. utilizeaza instrumente digitale pentru solutionarea de probleme din domeniul teoriei sistemelor.
3. aplica si combind diferite instrumente si metode de vizualizare computerizata, cum ar fi achizitia
) datelor si prelucrarea semnalelor
= g 4. concepe solutii, respectand standarde relevante, pentru probleme de inginerie de complexitate medie
:E- i‘ care indeplinesc nevoile specificate
< < 5. utilizeaza limbaje, medii si tehnologii de programare si instrumente specifice (algoritmi, scheme,
modele, protocoale etc.) in rezolvarea de probleme bine definite din automatica
6. interpreteaza si explicd problemele de automatizare a unor tipuri de procese folosind principiile de
baza din teoria sistemelor
Studentul/Absolventul:
— 1. aplica valorile eticii si deontologiei profesiei de inginer
g 2. lucreaza eficient ca membru in echipa sau lider al acesteia
s2 3. deruleazd procese din managementul proiectelor de automaticd, informaticd aplicatd si sisteme
= § inteligente, cu preluarea diferitelor roluri in echipa si descrierea clara si concisd, verbal si in scris, a
g g rezultatelor
g 2 4. deruleaza procese din managementul proiectelor de automatica, informatica aplicata si sisteme
E inteligente, cu preluarea diferitelor roluri 1n echipa si descrierea clard si concisd, verbal si in scris,
a rezultatelor

7. Continuturi

7.1. CURS Modalitatea de Metode de predare Fond de timp
desfasurare alocat (ore)
1. Problemele prelucririi semnalelor Online Predarea cursului se face
1.1 Functii continuale si functii discrete in timp online / folosind
1.2 Definitia sistemelor discrete in timp videoproiectorul.
1.2.1 Sisteme pur discrete * 0% prezentare
1.2.2 Sisteme cu esantionare teoretica, pe baza
. T suportului de curs
1.3 Exemple de sisteme pur discrete . .
. ) (slide-uri);
1.4 Exemple de sisteme cu esantionare e 30% activitate 6
1.4.1 Sistem de reglare automata cu interactiva (discutii
calculator de proces. cu studentii).
1.42 Interfete de proces: conversia A-N Materialele necesare
si N-A sunt puse la dispozitia
1.5 Sisteme cu modulare in durati de impulsuri studentilor in format
1. Sisteme cu modulare in frecventa de impulsuri electronic.
2. Transformarea Z Online
2.1 Transformarea Z directa 3
2.2 Transformarea Z inversa
2. Teoremele transformadrii Z
3. Sisteme numerice de reglare automati Online
(SNRA)
3.1 Reprezentarea sistemica a SNRA 4
3.2 Algoritmul numeric de reglare automata
(ANRA)




3.3 Reprezentarea SNRA in marimi absolute si in
variatii

3.4 Reprezentarea SNRA prin modele discrete in
planul complex Z

3.5 Modelul discret al partii fixe (functia de transfer
G(2))

3. Exemplu de implementare a unui ANRA

4. Sisteme pur discrete in domeniul timp

4.1 Descrierea intrare-iesire a sistemelor liniare pur
discrete 1n timp

4.2 Descrierea in spatiul stérilor a sistemelor pur
discrete in timp

4.3 Diagrame de stare pentru sisteme dinamice

4.4 Caracteristici de frecventa ale sistemelor
discrete in timp

4.5 Stabilitatea sistemelor pur discrete in timp

4.6 Discretizarea sistemelor continue

4.6.1 Formularea problemei de
discretizare

4.6.2 Metode directe de discretizare
4.6.3 Metode de discretizare bazate pe

asigurarea comportarii exacte pentru
semnale tip de intrare

4.6.4 Discretizarea sistemelor liniare
folosind matricea de tranzitie a starilor

4. Modele discrete pentru legile de reglare de tip
PID

Online

5. Modelarea matematica a procesului de
esantionare

5.1 Semnale esantionate

5.2 Reprezentarea in domeniul complex a

semnalelor esantionate

5.2.1 Transformarea Laplace a unui semnal

esantionat definit prin formula

fundamentala

5.2.2 Transformarea Laplace a unui semnal

esantionat definit prin produs de

convolutie complex

5. Reconstituirea semnalelor esantionate

Fata in fata

6. Analiza structurala a sistemelor cu
esantionare

6.1 Functia de transfer esantionata si functia de

transfer Z

6.2 Calculul raspunsului in momentele de

esantionare pentru sisteme liniare cu intrari

semnale esantionate

6. Reducerea schemelor bloc cu esantionare in
circuit inchis

Fata in fata

7. Sisteme numerice de reglare cu durati finita a
regimului tranzitoriu
7.1 Caracterizarea sistemelor cu durata finita a
regimului tranzitoriu
7.2 Descrierea in domeniul Z a sistemelor cu durata
finita a regimului
Tranzitoriu
7.3 Sinteza sistemelor numerice folosind metoda
dead-beat clasic
7.3.1 Formularea problemei
7.3.2 Metoda dead-beat clasic pentru sisteme fara
timp mort

Fata in fata




7.3.3 Metoda dead-beat clasic pentru sisteme cu
timp mort

7.3.4 Metoda dead-beat clasic cu numar extins de
pasi

7. Sinteza sistemelor numerice folosind metoda

dead-beat dupa stare

8. Proiectarea directia a algoritmilor numerici de
reglare

8.1 Formularea problemei

8.2 Algoritm numeric de reglare obtinut prin

metoda proiectarii directe pentru o evolutie dorita

in raport cu marimea impusa

8.3 Algoritm numeric de reglare obtinut prin

metoda proiectdrii directe pentru o evolutie dorita

in raport cu o perturbatie

8.4 Exemple de aplicare a metodei de proiectare

directa pentru sisteme de ordinul 1 cu si fara timp

mort

8. Exemple de aplicare a metodei de proiectare
directa pentru sisteme de ordinul 2

Fata in fata
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Marin C., Sisteme cu esantionare, Ed. Sitech, Craiova, 2007

8. Sendrescu Dorin, Metode si algoritmi pentru identificarea parametrica a sistemelor, Editura Universitaria, ISBN

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

9. Bujgoi, G.; Sendrescu, D. Tuning of PID Controllers Using Reinforcement Learning for Nonlinear System
Control. Processes 2025, 13, 735. https://doi.org/10.3390/pr13030735, cISSN: 2227-9717,
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7.2. Laborator Modalitatea de Metode de predare Fond de timp
desfasurare alocat (ore)
Laborator 28 ore

1. Discretizarea sistemelor continuale Online Efectuarea lucrarilor de 4

2. Analiza comparativa, prin simulare Online laborator se face folosind 4
numerica, a metodelor directe de discretizare programe de simulare pe
aplicate algoritmilor PID continuali calculator.

3. Implementarea sub Matlab a unor sisteme | Fatd in fata Sunt puse la dispozitia 4
numerice de conducere pentru sisteme de studentilor platforme de
ordinul 1, 2 si 3. Analiza performantelor labor'ator care cop;m un
realizate. breviar teoretic si modul de

4. Exemple de calcul a ANRA prin metoda | Fatd in fata desf.‘és.uvrallre al lucrarii. 4

e ’ ’ Activitati:

dead-beat clasicd 50% deéfésurarea lucrarii

5. Implementarea algoritmilor numerici de | Fata in fata 50% interpretarca 4
conducere prqlectagl prin 'metodq deadbeat- rezultatelor si discutii cu
clasic pentru sisteme de ordinul 1 si 2. studentii

6. Proiectarea si implementarea algoritmilor | Fatd in fata i 4
numerici de reglare folosind metoda dead-beat
cu numadr extins de pasi.

7. Implementarea algoritmilor numerici de | Fatd in fata 4

conducere obtinuti prin proiectare directd
pentru sisteme de ordinul 1 si 2.

Bibliografie:

1. Marin C., Sisteme numerice cu duratd finitd a regimului tranzitoriu, Ed. Sitech, Craiova, 2005.

2. Marin C., Sisteme cu esantionare, Ed. Sitech, Craiova, 2007
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Dumitrache, 1., Marin, C., Proiectarea sistemelor de reglare automatd, Cap. 9, Automatica (Ed. I.
Dumitrache), Editura Academiei Roméane, Bucuresti, 2009.

4., *=+x MATLAB User’s Guide, The Mathworks Inc., SUA, 2007..

hd

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

Sendrescu Dorin, Metode integrale pentru identificarea sistemelor continue, Editura Universitaria, ISBN 978-
606-510-669-4, (177 pag.), Septembrie 2009.

8. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunititii epistemice,
asociatiilor profesionale si angajatori reprezentativi din domeniul aferent programului

Continutul cursului a fost discutat cu titularii de curs din centre universitare unde se preda aceasta disciplind
= Facultatea de Automatica si Calculatoare din Politehnica din Bucuresti

= Facultatea de Automatica si Calculatoare din Politehnica din Iasi

= Facultatea de Automatica si Calculatoare din Politehnica din Timisoara

De asemenea s-au purtat discutii cu reprezentanti ai urmatoarelor firme si companii

AUMOVIO

FORVIA/HELLA

FORD

SOFTRONIC

9. Evaluare

Tip activitate 9.1 Criterii de evaluare 9.2 Metode de evaluare 9.3 Pondere din nota finala

9.4 Curs - Intelegerea fundamentelor

teoretice reflectate n
raspunsul la intrebari test

- Capacitatea de a realiza Examen scris final 70 %
conexiuni Intre notiunile
predate prin rezolvarea de
probleme aplicative

simple.

- Abilitatea de a aplica
proceduri asimilate

9.5 Activitati aplicative - Interpretarea rezultatelor; | Verificare pe parcurs si 30%
Seminar si - Gradul de implicare in testare finala, colocviu
Laborator activitatea de seminar

9.6 Standard minim de performanta (volumul de cunostinte minim necesar pentru promovarea disciplinei si modul
in care se verifica stdpanirea 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 intreaga a punctajului final.

Data completirii: 20.09.2025 Titular de disciplina,

Data

Prof. dr. ing. Gheorghe-Dorin Sendrescu
Semnatura titularului,

avizarii in departament: 30.09.2025
Director de departament
Conf. dr. ing. Catalin Constantinescu
Semnatura directorului de departament,

Decan,
Prof. dr. ing. Dorin SENDRESCU
Semnatura decanului,




