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ANUNT

Universitatea din Craiova, Facultatea de Automatica, Calculatoare si Elecrtronica, Departamentul de
Mecatronica si Robotica, organizeaza examen pentru promovarea urmatoarelor persoane:

Patrascu Pana Daniela Maria din inginer IS in inginer I A S.

Examenul de promovare va avea loc in data de 22.05.2015, la sediul Facultitii de Automatica,
Calculatoare si Elecrtronica a Universitatii din Craiova, situat in Craiova, blvd. Decebal, nr. 107 si va consta
intr-o lucrare scrisa cu 2 subiecte din tematica propusa.

Examenul se va desfasura in sala SMC, incepand cu ora 10:00.

Rezultatul examenului va fi afisat in data de 25.05.2015.
Tematica de concurs:

Sisteme de reglare a miscarii
1. Performantele sistemului de reglare
2. Sisteme de conducere cu legi de reglare complexe
3. Compensarea directd a efectului perturbator ale elementelor inferioare

Conducerea prin variabile de stare
1. Conducerea prin decuplari neliniare
2. Controlul miscarii perturbate
3. Sisteme de conducere adaptiva
4. Sisteme de conducere utilizind modelul invers al robotului

Sisteme de conducere cu logica flexbila

1. Automate implementate prin memorii PROM (REPROM) - Configuratie DSI (decodificator de stare si
intrare)

2. Automate implementate prin memorii PROM (REPROM) - Configuratia DS (decodificator de stare)

3. Automate implementate prin memorii PROM (REPROM) - Configuratia DSCU (DS-cod unic)

4. Automate implementate prin memorii PROM (REPROM) - Configuratia FV (format variabil)

5. Automate microprogramate - Conducerea unui robot - manipulator prin automate cu stiva



Sisteme de conducere cu automate programabile
1. Automate programabile cu operare scalard - Conducerea unui manipulator in instalatii de tratare
termica

Conducerea robotilor prin controlere logice programabile
1. Controlere logice programabile
2. Organigrame de stari si Grafcet
3. Conducerea unui conveior intr-o instalatie robotizatd de vopsire
4. Conducerea unui manipulator ce deserveste un cuptor de tratare termica

Sisteme tentaculare
1. Modele ,tentacul” - Sisteme cu actionare intrinseca
2. Modele ,tentacul” - Sisteme cu actionare extrinseca - Relatii energetice ale unui model tentacular
3. Modele ,tentacul” - Sisteme cu actionare extrinseca - Legi de conducere
4. Alegerea parametrilor sistemului de conducere

Norme de protectia muncii
1. Masuri de prevenire si stingerea incendiilor specifice unitatilor cu profil de invatamant si educatie
2. Norme specifice de protectia muncii privind exploatarea instalatiilor si echipamentelor electrice
3. Norme de protectia muncii specifice activitatilor de laborator
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