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Ingineria reglări automate 

1. Sisteme dinamice în timp continuu şi în timp discret. 

2. Sistemul de referinţă de ordinul doi. 

3. Probleme practice ale reglării automate. Implementarea discretă a regulatoarelor. 

4. Regulator PID continuu şi discret, reglare manuală şi automată, problema antiwindup. 

5. Problemele generale de proiectare a regulatoarelor. Bucla de reglare. Proiectarea regulatoarelor pe 
baza sistemului de referinţă.  

6. Efectele reglării asupra regimului staţionar. Urmărirea referinţei şi anularea zgomotului exterior. 

7. Reglarea proceselor lente. Efectul timpului mort asupra reglării. Metoda Ziegler Nichols.  

8. Regulatoare cu autoacordare. 

 

Sisteme automate cu eșantionare 

1. Proiectarea regulatoarelor în spaţiul stărilor (continuu şi discret). Metoda alocării polilor 
(Ackermann). 

2. Estimatoare de stare, regulatoare cu element de integrare în spaţiul stărilor. Implementare discretă. 

3. Predictorul Smith. Realizarea discretă. 

4. Regulatoare dead-beat discrete. 

5. Proiectarea regulatoarelor PID robuste continue în domeniul frecvenţă. Extensia algoritmului la 
proiectarea regulatoarelor discrete.  

6. Linearizarea Jacobi a sistemelor nelineare. Comanda Gain Scheduling. Implementare discretă. 

7. Reglarea sliding a sistemelor nelineare. Implementare discretă. 

8. Reglarea adaptivă a sistemelor nelineare. Implementare discretă. 

 

Sisteme de conducere în robotică 

1. Definiţia robotului, caracteristicile unui braţ de robot, aplicaţii. Senzori şi elemente de execuţie 
aplicate la roboţi industriali. 

2. Geometria roboţilor. Caracterizarea poziţiei şi orientaţiei. Transformări elementare. Transformarea 
de sisteme de coordonate. Matricea transformării omogene. 



3.  Forma Denavit Hartenberg. Problema de geometrie inversă şi directă. 

4. Problema de cinematică inversă şi directă. Matricea Jacobi a roboţilor. 

5. Modelul dinamic al roboţilor. Ecuaţia Euler-Lagrange. 

6. Generarea traiectoriilor pentru roboţi. 

7. Reglarea PD, PID a roboţilor. 

8. Metoda momentului calculat. 

9. Reglarea sliding a roboţilor. 

10. Reglarea adaptivă a roboţilor. 

11. Reglarea hibridă (forţă+poziţie) a roboţilor. 
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