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Informatii suplimentare

-—

Analiza dinamicii sistemelor liniare

1. Definirea diagramelor bloc si tipuri de blocuri constitutive
2. Functia de transfer echivalenta a unei diagrame bloc definita printr-o conexiune standard

1.1.|Reprezentari (modele) de tip diagrama (schema) bloc . .
(serie, paralel, reactie inversa)
3. Diagrame bloc construite din blocuri liniare fundamentale (integrator, proportional,
1. Performante definite pentru raspunsul indicial al unui sistem liniar stabil cu functie de
Sisteme liniare monovariabile: Analiza performantelor in transfer oarecare
1.2, N ' P 2. Performante definite pentru raspunsul indicial al unor sisteme liniare stabile cu funcitii de
domeniul timp . . . . .
transfer tipice (sisteme de ordinul | si ordinul II)
3. Performante in domeniul timp ale sistemelor liniare de tip integrator si derivator
. - o . N 1. Raspunsul la semnale de test sinusoidale — caracteristica de filtru
Sisteme liniare monovariabile: Analiza performantelor in o ) N ) -
1.3. ) < 2. Reprezentari grafice ale raspunsului la frecventa
domeniul frecventa .
3. Diagrama Bode
: - L ol 1. Controlabilitatea starii; Forma canonica controlabila
1.4.|Sisteme liniare multivariabile: Proprietati structurale . o oo o
’ 2. Observabilitatea starii; Forma canonica observabila
1. Stabilitatea interna
1.5.|Sisteme liniare multivariabile: Analiza stabilitatii 2. Stabilitatea externa
3. Conexiuni stabilitate interna — stabilitate externa in cazul dinamicilor liniare
2 Elemente de statistica, prelucrare date si tehnici de
‘|optimizare
21. l;llzt,;?:;rs;atlstlce esentiale: legi de distributie si variabile Explica diferentele intre legile clasice de distributie continue si discrete
Notiuni statistice esentiale: intervale de incredere si testarea !Expllca implicatiile erorii de Flp ! ! tip 2 din anaﬂhza |poteze!or Sta’FIStiC.e
22| o ’ ’ Intelege modul de constructie a intervalelor de incredere si proprietatile elementelor care le
ipotezelor statistice . ’ ’ ’
definesc
23 Prelucrarea semnalelor masurate: filtrare, reducerea Interpreteaza valorile coeficientilor de corelatie Pearson si Spearman
"’|zgomotului, regresie Explica evolutia datelor folosind regresia liniara
" . . . Explica principiile metodelor analitice utilizate in extremizarea functiilor de mai multe variabile
Metode analitice pentru extremizarea functiilor de mai multe |~ o e . N i .. .
24| " ’ fara/cu restrictii: conditii necesare si suficiente de extrem in cazul functiilor de mai multe
variabile ] T . N ) ’
variabile fara/cu restrictii egalitate/inegalitate
I . . . . Descrie metodele numerice de rezolvare a problemelor de optimizare fara restrictii: metoda
Algoritmi numerici pentru optimizarea functiilor de mai multe . A o . . ’
2.5. variabile fara restrictii ’ gradientului optimal, metoda gradientilor conjugati,
’ metoda Newton Raphson, metode cvasi-Newton (DFP, BEGS)
3.|Metode numerice si elemente de identificarea sistemelor




AlA

- numeste categoriile de modele (neparametrice si parametrice), numeste tipurile de modele
neparametrice, indica modelul de tip functie de transfer discreta a unui sistem LTI, indica

. Transformata inversa z
. Raspunsul la impuls si functia de transfer in z

3.1.Modele discrete pentru identificarea sistemelor familiile de modele de tip functie de transfer discreta (ARX, ARMAX, OE, BJ), caracterizeaza
familiile de modele de tip functie de transfer discreta pentru sisteme LTI
- explica modul de estimare al parametrilor unui model parametric de tip functie de transfer
prin minimizarea erorii de predictie,
- explica algoritmul de estimare a parametrilor unui model ARX,
32 Metode de identificare parametrica pentru modele de tip ARX |- explica algoritmii de estimare a parametrilor unui model ARMAX de tip Newton-Raphson,
“Isi ARMAX Gauss-Newton — al celor mai mici patrate neliniare si a regresiilor pseudo-liniare
- explica metodele de corelatie (bazate pe definirea variabilelor instrumentale) pentru
estimarea parametrilor unui model de tip ARX — algoritmul multipas al variabilelor
instrumentale V4
33 Identificare neparametrica: raspuns impuls, frecvential, - explica metodele de estimare ale raspunsului la impuls, raspunsului indicial, raspunsului Tn
“|treapta frecventa, spectrului de frecvente al perturbatiei
- defineste pseudosolutia in sensul celor mai mici patrate a unui sistem supradeterminat,
defineste matricea Householder, identifica conditia de existenta si unicitate a pseudosolutjei
in sensul celor mai mici patrate;
34 Algoritmi numerici: rezolvarea sistemelor supradeterminate |- explica algoritmul de triangularizare ortogonala a unei matrici;
" "|de ecuatii liniare - defineste conceptele: valori singulare, vectori singulari, matrici ortogonal echivalente
bilateral;
- explica modul de aplicare a descompunerii SVD pentru rezolvarea unui sistem oarecare de
ecuatii algebrice liniare in sensul celor mai mici patrate generalizate;
- recunoaste o ecuatie neliniara,
I - .. . - numeste principiul de rezolvare a unei ecuatii neliniare
3.5.|Algoritmi numerici: rezolvarea ecuatiilor neliniare > i - . .
’ - enunta conditiile de convergenta ale metodelor de rezolvare a unei ecuatii neliniare
- explica algoritmul metodelor iterarii, Newton si secantei
4.|Analiza si proiectarea sistemelor de reglare numerica
1. Cuantificarea semnalelor
4.1.|Esantionare si cuantizare 2. Convers!a AN
’ ' 3. Conversia N/A. Extrapolatoare
4. Convertoare N/A
1. Transformata z
2. Proprietatile transformatei z
4.2.| Transformata z. Functii de transfer in z i Spectrul de frecventa al semnalului esantionat
5
6

. Proprietati ale funcfiilor de transfer in z si ale ecuatiilor cu diferente




1. Amplasarea polilor in planul z
4.3.|Polii si zerourile functiilor de transfer discrete 2. Corespondenta dintre planul s si planul z. Conditia de stabilitate asimptotica
3. Analiza stabilitatii prin transformare biliniara
4.4 Proiectarea sistemelor de reglare numerica pe baza 1. Proiectarea SRN monovariabile prin metoda alocarii polilor
" Imodelelor intrare-iesire 2. Proiectarea regulatorului deadbeat cu timp de raspuns minim
: : . - 1. Proiectarea legii de reglare cu reactie dupa stare
Proiectarea sistemelor de reglare numerica monovariabile . o ’
4.5. i : - o 2. Estimarea starii
folosind formalismului intrare-stare-iesire \ . .
3. Proiectarea regulatorului cu estimator de stare
5.|Sisteme embedded si de timp real
. . . . . 1. Explica modalitati de numarare a evenimentelor externe
Structura interna si functionarea timerelor la microcontrolerele g AN : A A
5.1. . T 2. Explica moduri de realizare de intarzieri programabile
MCS-51 si compatibile o . . . . ;
’ 3. Explica structura si modurile de functionare ale timerelor 0 si 1
1. Explicad modalitati de gestionare a evenimentelor in sistemele cu microprocesoare.
Organizarea si functionarea sistemului de intreruperi la 2. Explica generarea si prezentarea cererilor de intrerupere.
5.2.| . ’ ’ : . Lo C . . N
microcontrolerele MCS-51 si compatibile 3. Explica validarea, arbitrarea si acceptarea cererilor de intrerupere.
4. Explica tratarea cererilor de intrerupere multiple si organizarea rutinelor de intrerupere.
1. Explica executia aplicatiilor multitasking de timp real care folosesc servicii FreeRTOS
. D . . . N pentru managementul taskurilor; indica momentele de planificare si tranzitiile de stare
Executia aplicatiilor multitasking, de timp real, dezvoltate in < ’ ’
i ’ L corespunzatoare.
5.3.|FreeRTOS, bazate pe servicii pentru managementul . . - . . C
. ; . . i 2. Explica executia serviciilor FreeRTOS de comunicare prin mesaje; indica momentele de
taskurilor si comunicare prin mesaje o . S <
’ planificare si tranzitiile de stare corespunzatoare.
3. Explica difrentele dintre modul preemtiv si modul nepreemtiv.
1. Identifica facilitatile trace/hook necesare pentru implementarea unei anumite functionalitati,
54 Utilizarea facilitatilor de tip trace/hook pentru monitorizarea considerand servicii FreeRTOS pentru managementul taskurilor si comunicare prin mesaje.
" "lexecutiei unei aplicatii de timp real, dezvoltate in FreeRTOS |2. Explica executia aplicatiilor FreeRTOS care folosesc facilitati de tip trace/hook.
3. Identifica erori de dezvoltare in functii/macrouri bazate pe trace/hook.
: N . : . 1. Explica executia ISR-ului numaratorului de timp real intr-un sistem dezvoltat in FreeRTOS.
Executia ISR-urilor intr-un sistem de timp real, dezvoltat in o ’ . . . ) L . .
5.5. FreeR,TOS 2. Explica diferenta dintre executia taskurilor si ISR-urilor intr-o aplicatie FreeRTOS de timp
real.
6.|Elemente fundamentale de robotica
- cunoaste metode de reprezentare pentru pozitie si orientare
e o . . - descrie atitudinea cinematica relativa a doua repere triortogonale
Modelarea pozitiei si orientarii. Transformari omogene si . L .
6.1. T ’ - cunoaste transformari elemenare de translatie si rotatie
compunerea lor o . L ’
- aplica regulile de compunere a transformarilor omogene
- cunoaste diferentele dintre unghiurile Euler si RPY
- cunoaste regulile de atasare a reperelor Denavit-Hartenberg
6.2.|Modelarea cinematica directs - determina si explica parametrii Denavit-Hartenberg

- cunoaste modul de determinare a modelului cinematic direct si a vectorului coordonatelor
operationale




- recunoaste diferenta intre coordonate operationale si generalizate

6.3.[Modelarea cinematica inversa - explica spatiul solutiilor

- cunoaste metoda algebrica de separare necunoscutelor pentru determinarea modelului

- explica miscari (ne-)coordonate

- cunoaste si explica tipuri de traiectorii (liniara, polinominala de grad trei/cinci, Bang-Bang)
6.4.|Planificarea traiectoriei in coordonate generalizate - analizeaza si determina restrictii dinamice (viteza/acceleratie maxima intr-un timp de

miscare)
- determina timpul minim de miscare pentru o articulatie (saturatie Tn viteza/acceleratie)
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