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Anexa 1. Fisa disciplinei R40 — F01

USU Suceava
FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
Facultatea de Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
Departamentul de Electrotehnica

Domeniul de studii

Ingineria Autovehiculelor

Ciclul de studii Licenta

Programul de studii

Echipamente si Sisteme de Comanda si Control pentru Autovehicule

2.

Date despre disciplina

Denumirea disciplinei

‘ SISTEME DE COMANDA SI CONTROL PENTRU AUTOVEHICULE 1

Anul de studiu I v

| Semestrul | 7

| Tipul de evaluare

| Examen (E)

Regimul
disciplinei

Categoria formativa a disciplinei
DF - fundamentala, DS - de specializare, DC — complementara

DS

Categoria de optionalitate a disciplinei:
DOB - obligatorie, DOP — optionala, DFA - facultativa

DOB

3.

Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)

I a) Numar de ore pe saptamana

5 Curs | 2 | Seminar

Laborator/
Lucrari practice

Proiect 1

1 b) Totalul de ore pe semestru din planul

de Invatamant

70 | Curs | 28 | Seminar

Laborator/
Lucrari practice

28 | Proiect 14

Distributia fondului de timp pe semestru

ore

I1.a) Studiu individual

IL.b) Tutoriat (pentru ID)

1II. Examinari

IV. Alte activitati (precizati):

S|Ww|O

Total ore studiu individual (II.a+11.b+IIT)

55

Total ore pe semestru (I.b+ILa+ILb+IIT+IV)

125

Numarul de credite

4.

Competente specifice acumulate

Competente
profesionale/generale

CP.9 Respecta standardele privind siguranta echipamentelor tehnice
CP.11 Asigura mentenanta echipamentelor
CP.12 Monitorizeaza starea echipamentelor si asigura depanare
CP.15 Testeaza senzori

ICP.21 Proiecteaza sisteme de control

Competente CT.1 Lucreaza in echipa
transversale CT.2 Isi asuma responsabilitatea
CT.3. Utilizeaza cu precizie echipamente, instrumente sau echipamente tehnologice
CT.5. Demonstreaza abilitati de rezolvare a problemelor
5. Rezultatele invitairii

Cunostinte

Aptitudini

Responsabilitate si autonomie

e Studentul/absolventul examineaza si
interpreteaza rezultatele teoretice si
practice, pe baza modelelor de
simulare si standurilor experimentale,
caracterizate de principii de
functionare aliniate la stadiul actual al
tehnicii.

e Studentul/absolventul identifica
uniunea dintre principalele elemente
de comanda si control si metodele de
actionare implicate, in acord cu rolul
satisfacut in domeniul autovehiculelor.
e Studentul/absolventul utilizeaza
instrumente virtuale si montaje fizice,
in monitorizarea functionarii
sistemelor de comanda si control,

e Studentul/absolventul dovedeste insusirea unor
abilitati tehnice aplicative si tendinta de asociere
cauzald a fenomenelor, in ingineria sistemelor de
comanda si control ale autovehiculelor.

e Studentul/absolventul urmareste diagrame
logice si de conexiune pentru stabilirea relatiilor
functionale intre unitétile electronice de calcul,
actuatoare, senzori si echipamentele de conducere
a actionarilor.

e Studentul/absolventul distinge comportamentul
variabil al sistemelor de comanda si control si
coreleaza modificarile de reactie cu schimbarea
parametrilor si conditiilor de studiu.

e Studentul/absolventul foloseste tehnica de
calcul si aparatura de laborator, cu care

configureaza, compara, depaneaza, izoleaza,

e Studentul/absolventul acorda interes
pentru completarea cunostintelor
profesionale privitoare la arhitectura si
stadiul de evolutie al sistemelor si
strategiilor de comanda si control, utile
inginerilor tehnologi in dezvoltarea si
imentenanta autovehiculelor.

e Studentul/absolventul respecta
procedurile tehnice si specificatiile de
producitor, pentru exploatarea in conditii
optime a circuitelor de comanda/control si
circuitelor de forta din alcatuirea

profesionald in rezolvarea problemelor

tehnice, de etica tehnologica si respectarea
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sistemelor de actionare ale autovehiculelor.
e Studentul/absolventul reflectd autonomie




pentru recunoasterea
comportamentului in diverse regimuri
de functionare.

e Studentul/absolventul realizeaza,
analizeaza si valideaza calcule/ modele
}matematice, pe baza de dezvoltare
aplicativa a unei solutii tehnice, pe
care o evalueaza in raport cu sarcinile
de proiectare.

e Studentul/absolventul cunoaste si
intelege arhitectura, rolul si
functionalitatea blocurilor de comanda
si control ale sistemului, aferente
fiecarei etape de proiectare.

e Studentul/absolventul utilizeaza
instrumente specifice de dezvoltare
(modelare si simulare), pentru
demonstrarea functionalitatilor solutiei
tehnice obtinute.

testeaza si diagnosticheaza functional sistemele
de comanda si control specifice autovehiculelor.
e Studentul/absolventul demonstreaza
perfectionarea abilitatilor tehnice aplicative, in
dezvoltarea sistemelor de comanda si control ale
autovehiculelor.

e Studentul/absolventul stabileste relatii
functionale intre variabilele de intrare/iesire si
valorile impuse/obtinute care stabilesc legatura si
functionarea ansamblelor proiectate.

e Studentul/absolventul examineaza conexiunea
si comportamentul blocurilor de comanda si
control, impreuna cu reactia sistemului, in diferite
regimuri de functionare, fatd de care propune
imasuri de optimizare.

e Studentul/absolventul descrie solutia tehnica, in
raport cu functionarea sa, utilizand terminologie,
metodologie si instrumente de specialitate.

e Studentul/absolventul verifica functionalitatea
sistemului de comanda si control, evaluatd in
aplicatii specifice actionarilor la nivelul
autovehiculelor.

imetodologiei de lucru, cu atentie la
indeplinirea normelor tehnice de siguranta
electrica.

e Studentul/absolventul prezinta motivatie
pentru Imbogatirea notiunilor aplicative
(proiectare, dimensionare, modelare,
optimizare), a sistemelor de comanda si
control pentru autovehicule.

e Studentul/absolventul manifesta
exigenta pentru indeplinirea cerintelor
tehnice si atingerea performantelor
necesare, in limitele stabilite prin proiect.
e Studentul/absolventul sugereaza o
atitudine profesionald in indeplinirea
caietului de sarcini, prin verificarea
concordantei intre problema tehnica si
solutia oferita.

6.

Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei

in corespondenta cu procesele de calcul numeric

cunostintelor tehnice si abilitatilor de dezvoltare

Disciplina isi propune abordarea unor principii si probleme privind functionarea,
exploatarea, monitorizarea si depanarea sistemelor de comanda si control al autovehiculelor,

implicate, prin asocieri de modele analitice

si experimentale, sprijinite de instrumente virtuale si montaje fizice, pentru sporirea

aplicativd; concomitent cu, indeplinirea

cerintelor si depasirea problemelor legate de proiectarea sistemelor de comanda si control,
presupunand etape succesive caracteristice tehnicii de dezvoltare bazate pe model, cu
rezultate validate analitic, destinate implementarii aplicative la nivelul autovehiculelor.

7. Continutul predirii si invatarii
Curs Nr. ore Metode de predare Observatii
1. Introducere in sistemele de comanda si control ale
autovehiculelor
1.1. Prototiparea sistemelor de comanda si control 1
a.  Notiuni si practici de prototipare ale circuitelor de
forta si circuitelor de comanda
b. Dezvoltarea bazata pe model, prototiparea rapida si Curs 1
programarea automata in industrie (2 ore)
1.2. Comutatia electrica si fenomene tranzitorii L5
a. Comutatia electrica ideala si reald, aparate de
comutatie, constructia contactelor si comutatoarelor
b.  Imbunititirea duratei pentru comutatie, arcuri electrice
si interferente electromagnetice
c.  Fenomene tranzitorii (supra-curentul de pornire,
supra-tensiunea de comutatie, piese mobile si regimul
de saturatie) si forte magnetice (forta electrodinamica prelegerea,
si forta magnetohidrodinamica) cXpunerea,
1.3. Protectii numerice, perturbatii si corectia functionirii 1,5 problematizarea,
a.  Protectii numerice pentru prevenirea, sesizarea, dezbaterea., Curs 2
gestionarea, tolerarea si/sau incetarea defectelor demonstrggla, (2 ore)
b. Momentul optim de actionare, comutarea fara arc .observ'a Ha,
electric si limitarea regimurilor perturbatoare interactiunea
c. Harti de date, tabele de cautare si compensarea
valorilor
1.4. Conversia electricd, conectarea si partajarea sarcinii 1
a.  Mijloace de conversie electrica si curbe de eficienta
b. Comutarea selectiva si partajarea sarcinii electrice
2. Sisteme automate de ajustare si mentinere a temperaturii Curs 3
2.1. Dispozitive termoelectrice si sesizarea temperaturii 1 (2 ore)
a.  Dispozitive electrice pentru incalzire/racire
b.  Elemente si modalititi specifice de sesizare a
temperaturii
2.2. Strategii de control ale temperaturii 2 Curs 4
a.  Controlul temperaturii in bucla deschisa (fara raspuns) 2 ore)
- Starile de functionare absolute/treptate
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- Ciclurile de functionare secventiale/predictive

b.  Controlul temperaturii in bucla inchisa (cu raspuns)
- Comanda ciclica unipolard pentru limitare, cu iesire
absoluta (regulatorul bipozitional, cu histerezis —
cu 2 stari)
- Comanda ciclica bipolard pentru mentinere, cu iesire
absolutd (regulatorul bipozitional, cu histerezis —
cu 2 stari)
- Comanda ciclica bipolara pentru mentinere, cu iesire
treptata (regulatorul tripozitional, cu histerezis —
cu n stari, banda moarta si dubla referintd)
- Controlul continuu unipolar de reglaj, cu limitare fina
(regulatorul proportional, integrator si/sau derivator)

Curs 5
(2 ore)

Curs 6
(2 ore)

Curs 7
(2 ore)

Curs 8
(2 ore)

Curs 9
(2 ore)

2.3. Sisteme de reglaj termic pentru scaune si volan 1
a.  Ansamble de control a temperaturii si ventilatiei
scaunelor
b. Modalitéti de incalzire electricd a volanului
2.4. Sisteme electrice auxiliare gestionate termic 0,5
a.  Sisteme de gestiune termica auxiliard pe baza de
electricitate si combustibil (prin alimentare, conductie,
inductie, cu circulatie; destinate blocului motor,
bujiilor incandescente, jojelor, dopurilor, suprafetelor
si bateriilor)
Sisteme automate de reglaj si memorare a pozitiei
3.1. Convertoare electromecanice si sesizarea pozitiei 1
a.  Actionari electrice scalare pentru pozitionare
(alimentarea trapezoidala si sinusoidala)
b. Elemente si modalitati specifice de sesizare a
deplasarii
3.2. Strategii de control ale pozitiei 2
a.  Controlul pozitiei in bucla inchisa (cu raspuns)
- Initializarea conditionata pentru orientare, cu iesire
absoluta (regulatorul bipozitional, fard histerezis —
cu 2 stari)
- Comanda conditionata bipolara pentru limitare sau
mentinere, cu iesire absoluta (regulatorul tripozitional,
fara histerezis — cu 2 stari si banda moarta)
- Comanda ciclica bipolara pentru limitare sau
mentinere, cu iesire absoluta (regulatorul tripozitional,
cu histerezis — cu 3 stdri si dubla referintd)
- Controlul continuu bipolar pentru reglaj, cu ajustare
find (regulatorul proportional, integrator si/sau
derivator)
3.3. Sisteme de ajustare si pozitionare 1,5
a.  Sisteme de control electric si pneumatic pentru scaune
b. Ansamble de comanda si reglaj la nivelul volanului
c. Modalitati de actionare pas-cu-pas fard zgomot
Sisteme de gestionare a sigurantei in deplasare
4.1. Sisteme de monitorizare a ocupantilor 0,5
a. Ansamble de sesizare a prezentei, cu indicatori de
prezenta si marci tensiometrice
4.2. Sisteme de evaluare a starii soferului 1
a.  Mijloace de sesizare a oboselii soferului
b. Modalititi de monitorizare a ebrietatii soferului
4.3. Sisteme pentru asigurare si de pastrare a vizibilitatii 15
a.  Sisteme de umbrire cu sticla inteligenta (cu pelicule
electrocrome si cristale lichide)
b. Ansamble de avertizare si reducere a unghiurilor
moarte
c.  Modalitati de economisire a surselor luminoase
4.4. Sisteme de identificare si actionare la pericole 1,5
a.  Sisteme de orientare cu elemente micro-
electromecanice
b. Ansamble de sesizare a pericolelor si protectie la
impact
c.  Modalitati de ocrotire a pietonilor la impact
Sisteme multimedia specifice postului de conducere
5.1. Ansamble afisoare si sonore L5

a.  Afisoare, imagistica digitald si augmentare virtuald

Curs 10
(2 ore)

3/7




b.  Difuzoare, sonorizare digitala si anularea zgomotului
c.  Imersie multimedia pentru ocupanti
5.2. Afisarea traiectoriei si semnalarea deplasarii 1
a.  Obtinerea grafica a traiectoriei de deplasare, in
facilitarea parcarii
b. Sintetizarea audio a turatiei motorului/vitezei de Curs 11
deplasare, pentru avertizarea pietonilor (2 ore)
5.3. Sisteme pentru supraveghere ambientala 1
a. Ansamble de veghe asupra fenomenelor
inconjuratoare
b. Modalitati de identificare si asociere pe baza de tipar
6. Sisteme de actionare prin fir
6.1. Posibilitati de comutare a modurilor de conducere 1
a.  Moduri de condus economice/sportive - implementare
b.  Moduri de condus pentru teren — integrare si
functionare Curs 12
6.2. Sisteme de actionare X-by-Wire 2 (2 ore)
a.  Sisteme pentru condus actionate electric
- Clapete, compresoare, came $i supape controlate
electric
- Ambreiaje si schimbatoare controlate electric
b. Sisteme pentru sasiu actionate electric
- Ansamble pentru directie si frana actionate prin fir
- Variante constructive de suspensii actionate prin fir
6.3. Autonomia, toleranta si redundanta sistemelor electrice 0,5 Curs 13
a.  Functionalitati autonome, tolerante si redundante (2 ore)
pentru actionarile electrice specifice autovehiculelor
7. Tendinte de dezvoltare tehnologica
7.1. Dispozitive si echipamente cu stare solida 0,5
7.2. Materiale si aliaje cu proprietatea de memorie a formei 0,5
7.3. Instrumentatie virtuala pentru mentenanta si testarea
autovehiculelor rutiere 1,5
. L - Curs 14
a.  Elemente de instrumentatie virtuala @ ore)
b. Instrumente virtuale si medii de programare vizuala
c. Instrumentatie virtuala pentru monitorizare, depanare,
testare si diagnoza

Bibliografie minimald recomandata

e E. Lefter, “Alimentarea cu energie electrica a autovehiculelor”, ed. Mediamira, 2006.

e  G. Danciu, “Echipament electric si electronic auto — Sistemul de alimentare”, ed. Matrixrom, 2009.

e (. Bejenar si M. Rata, “Preliminary Model of a Method for Selectively Switch Controllable Voltage Sources in Power Supply
Applications”, 12th International Conference and Exposition on Electrical and Power Engineering (EPE), lasi, Romania, 2022.

e T. Denton, “Automobile Electrical and Electronic Systems (3rd Edition)”, ed. Elsevier, 2004.

e D. O. Neacsu, “Automotive Power Systems”, ed. CRC Press, 2021.

e U. Kiencke si L. Nielsen, “Automotive Control Systems: For Engine, Driveline and Vehicle”, ed. Springer, 2005.

e Y.Li, X.Xu, L. Zhang, Y. Qinsi Y. Lu, “Advanced X-by-Wire Technologies in Design, Control and Measurement for
Vehicular Electrified Chassis”, ed. MDPI, 2023.

e D. Stoeckel, “Shape Memory Actuators for Automotive Applications”, 1990.

e ] Jerome, “Virtual Instrumentation using LabVIEW”, 2010.

e (. Bejenar, M. Bejenar, V. E. Toader, O. V. Grosu, M. Paval si L. D. Milici, “Extended Possibilities for Studying and
Diagnosis of Electric Vehicles AC (Three-Phase) Charging Systems”, 9th International Conference on Modern Power Systems
(MPS), Cluj-Napoca, Romania, 2021.

Aplicatii (laborator/lucrari practice) Nr. ore Metode de predare Observatii

— suport utilizat —

Sedinta privind protectia muncii, securitatea si sanatatea in

M Elemente privind
munca organizarea activitdtilor,
. . < . z )
e  Practici ingineresti in dezvoltarea bazatd pe model si codarea & PR
N A " 2 prezentarea dotarilor si
incorporata in mediile de programare grafice pentru L .
: : expunerea, metodologiei de studiu
prototiparea sistemelor o A
exercitiul, in laborator
- - = - - conversatia -
e Modelarea si testarea unei protectii numerice pentru limitarea 7 Strategie de control
. . . . . .. problematizarea, . .
dinamica a comenzilor excesive de actionare electrica 2 dezbaterea si/sau comanda
.’ (MATLAB & Simulink)
demonstratia,

Modelarea si parametrizarea unei strategii pentru comutarea Strategie de control

aplicatii virtuale,

selectiva a convertoarelor si partajarea sarcinii electrice 2 lucrdiri practice si/sau comandd
(MATLAB & Simulink)
e  Modelarea si liniarizarea unui ansamblu electronic pentru Ansamblu de
sesizarea electrica si determinarea temperaturii 2 modele matematice
(MATLAB & Simulink)
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Termistor
Punte Wheatstone
Amplificator operational
(Simscape)

e Modelarea si examinarea unei strategii de reglaj prin limitare a Strategie de control
marimilor de iesire controlate electronic ) si/sau comanda
(sisteme electrice reglate in curent electric/cuplu Regulator PID
mecanic/turatie/acceleratie/temperaturd, etc.) (MATLAB & Simulink)

e  Studiul strategiei pentru controlul trapezoidal al sistemelor de Strategie de control
actionare rapida (m.s.m.p. — alimentarea trifazata, cu tensiune 2 si/sau comanda
trapezoidald comutata succesiv) (MATLAB & Simulink)

e  Modelarea si studierea unui ansamblu mecatronic pentru Ansamblu de
sesizarea electrica si determinarea deplasarilor modele matematice
unghiulare/vitezei de rotatie 2 (MATLAB & Simulink)

Traductor incremental
(Simscape)

e  Modelarea si insusirea elementelor de baza privitoare la Strategie de control
controlul pozitiei mecanismelor (m.c.c. — bucla de control si/sau comandd
pentru pozitionare, cu tensiune continua constanta de polaritate 2 Regulator Bipozitional
variabild) Regulator Tripozitional

(MATLAB & Simulink)

e  Studiul unui sistem pentru controlul comenzii Pedald de acceleratie
servomecanismelor de precizie (m.c.c. — bucla de control pentru| Clapeta de acceleratie
reglare, cu tensiune continud de amplitudine si polaritate Osciloscop
variabild) 2 Strategie de control si/sau

comanda
Regulator PID
(MATLAB & Simulink)

e Implementarea unei strategii pentru identificarea amplitudinii Componente electronice
de variatie a fenomenelor de risc pentru siguranta Osciloscop
(deplasare/vitezalacceleratie/soc, etc.) 2 Strategie de control

si/sau comandd
(MATLAB & Simulink)
e  Studiul alimentarii diodelor electroluminescente si a unei Lampi LED
strategii pentru gestionarea duratei de viata (fara/cu convertor)
Multimetru
2 .
Strategie de control
si/sau comandd
(MATLAB & Simulink)

e  Modelarea prin inginerie inversa a unei strategii pentru Strategie de control
compunerea audio a efectelor speciale de avertizare pietonala, 2 si/sau comanda
dependente de viteza de deplasare (MATLAB & Simulink)

e  Studiul unui sistem de reglaj a temperaturii elementelor de Redresor de tensiune
incalzire, prin predictie numerica Variator de tensiune

Rezistentd electrica
2 Multimetru/Termometru
Strategie de control
si/sau comandd
(LabVIEW)
e  Sedinta de recuperare, verificare si evaluare Materiale didactice
Materiale auxiliare
2 Referate de laborator
Instrumente de mdsura
Instrumente software

Bibliografie minimala recomandata

L. D. Milici, M. R. Milici si G. Rata, “Masurari electrice si electronice, senzori si traductoare — indrumar de lucrari practice”,
ed. Didactica si Pedagogica, Bucuresti, Romania, 2007.

T. Denton, “Automobile Electrical and Electronic Systems (3rd Edition)”, ed. SAE International, 2004.

U. Kiencke si L. Nielsen, “Automotive Control Systems: For Engine, Driveline and Vehicle”, ed. Springer, 2005.

D. O. Neacsu, “Automotive Power Systems”, ed. CRC Press, 2021.

M. Ulusoy, “Design Motor Controllers with Simscape Electrical”, GitHub, 2020.

G. Ratd, C. Bejenar si M. Rata, “A Solution for Studying the DC Motor Control using NI myRIO-19007,

8th International Conference on Modern Power Systems (MPS), Cluj-Napoca, Romania, 2019.

C. Bejenar, N. D. Irimia, M. Luchian si F. I. Lazar, “Dynamic Behavior Analysis of a Three-Phase BLDC Motor under Scalar
Control Strategy for Automotive Actuation Systems”, 15th International Conference on Development and Application Systems
(DAS), Suceava, Romania, 2020.

C. Bejenar si C. Afanasov, “Preliminary Analysis of Full-Bridge DC-DC Power Converters with Hard-Switching Topology
and Silicon Carbide (SiC) Semiconductors”, 11th International Conference and Exposition on Electrical and Power
Engineering (EPE), lasi, Romania, 2020.
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C. Bejenar si M. Rata, “Preliminary Model of a Method for Selectively Switch Controllable Voltage Sources in Power Supply
Applications”, 12th International Conference and Exposition on Electrical and Power Engineering (EPE), Iasi, Romania, 2022.
C. Bejenar, “Contributii privind dezvoltarea sistemelor de incarcare si alimentare ale autovehiculelor cu propulsie electrica /

hibrida”, Universitatea “Stefan cel Mare”, Suceava, Romania, 2024.

Aplicatii (proiect)

Dezvoltarea strategiei de control scalar pentru alimentare| N Metode d d Observatii

trifazatd sinusoidald a motoarelor sincrone cu magneti perma- r.ore ctode de predare — suport utilizat —

nenti, cu actionare dinamica specifica sistemelor X-by-Wire

1. Compunerea diagramei generale si trasarea legaturilor Strategie de control
principale dintre subsistemele componente ale strategiei de 2 si/sau comanda
control scalar, pornind de la cerintele beneficiarului (MATLAB & Simulink)

2. Dimensionarea ansamblului privitor la panoul de control al Strategie de control
pozitiei si vitezei, alegerea relatiilor de conversie si definirea 2 si/sau comandd
caracteristicii de control U/f (MATLAB & Simulink)

3. Alcatuirea referintei pentru alimentare trifazata, cu sinusoide Strategie de control
de amplitudine si frecventa variabild, impreuna cu conceperea 2 si/sau comandd
impulsurilor modulate in litime expunerea, (MATLAB & Simulink)

- - - - - conversatia, :

4. Parametrizarea modelului echivalent al motorului electric si problematiéar’ea Strategie de control
probarea concordantei intre proiect si prototip (comportament ) dezbaterea ? si/sau comandd
dorit si rezultat obtinut), in regim de functionare statica demons tratiia (MATLAB & Simulink)

5. Alegerea caracteristicilor de miscare si optimizarea aplicatii vi rt,ua,le Strategie de control
raspunsului in domeniul timp si/sau frecventa, in regim de 2 ’ si/sau comandd
functionare dinamicd (MATLAB & Simulink)

6. Realizarea documentatiei tehnice cu interpretarea rezultatelor Strategie de control
analitice, pentru propunerea solutiei spre implementare 2 si/sau comandd
intr-un sistem de actionare X-by-Wire (MATLAB & Simulink)

7. Demonstrarea functionalitatilor dezvoltate, in scopul Strategie de control
furnizarii produsului catre beneficiar 2 si/sau comanda

(MATLAB & Simulink)

Bibliografie minimala recomandata

Documentatie tehnica generala privind strategia de control scalar pentru alimentare trifazata sinusoidala.
Documentatie tehnicd generala privind functionarea motoarelor sincrone cu magneti permanenti.
Documentatie tehnica generala privind prototiparea sistemelor cu instrumentul software MATLAB & Simulink.

Cataloage: dispozitive, echipamente si/sau sisteme de comanda si control a sistemelor de actionare X-by-Wire.

Baze de date internationale si lucrari stiintifice actuale, in legatura cu tema de proiectare si progresul tehnologic.

B. K. Bose, "Power Electronics and Variable Frequency Drives: Technology and Applications”, ed. I[EEE Press, 1997.

B. K. Bose, "Power Electronics and Motor Drives: Advances and Trends (2" Edition)", ed. Academic Press, 2020.

M. Stulrajter, V. Hrabovcova si M. Franko, "Permanent Magnets Synchronous Motor Control Theory", in Journal of Electrica

Engineering (JEE), vol. 58, nr. 2, pg. 79-84, 2007.

R. S. Esfandiari si B. Lu, "Modeling and Analysis of Dynamic Systems (3" Edition)", ed. CRC Press, 2018.

M. A. A. Hassan, A. R. Abdullah, N. Bahari si M. 1. M. Sabri, "Efficiency Comparison of Trapezoidal and Sinusoidal Method
for Brushless DC Motor Drive", in Applied Mechanics and Materials (AMM), vol. 785, pg. 248-252, 2015.

B. Akin si N. Garg,"Scalar (V/f) Control of 3-phase Induction Motors", in Application Report (SPRABQS), TI, 2013.
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Laborator/ e Abilitati de a identifica principalele functionalitati Evaluare continua 10%
ale strategiilor de comanda si control ale unui (prin metode orale si ’

6/7




Lucrari practice

autovehicul

e Abilitati de a recunoaste principalele etape de
prelucrare numerica din cadrul metodelor de
comanda si control ale sistemelor unui autovehicul

e Capacitatea de a opera cu strategiile de comanda si
control ale echipamentelor automobilului

e Capacitatea de a anticipa efectele unor metode
numerice de comanda si control ale sistemelor
automobilului

probe practice)

din aplicatiile studiate in

Evaluare sumativa
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