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1. Date despre program
1.1 Institutia de Tnvatdmant superior Universitatea Politehnica Timisoara
1.2 Facultateat / Departamentul? Facultgte::;t de Inginerie din Hunedoara / Inginerie Electrica si Informatica
Industriala

1.3 Domeniul de studii (denumire/cod %) Ingineria autovehiculelor / 160

1.4 Ciclul de studii Licenta

1.5 Programul de studii (denumire/cod/calificarea) | Autovehicule rutiere / 30 / Inginer

2. Date despre disciplina

2.1a Denumirea disciplinei/Categoria formativa* Controlul automat al sistemelor autovehiculelor/DS

2.1b Denumirea disciplinei in limba engleza Automatic control of vehicle systems

2.2 Titularul activitatilor de curs Sef lucrari dr. ing. Rusu-Anghel Stela

2.3 Titularul activitatilor aplicative® Sef lucrari dr. ing. Rusu-Anghel Stela

2.4 Anul de studii® | v | 2.5 Semestrul 8 | 2.6 Tipul de evaluare | E | 2.7 Regimul disciplinei” | DO

3. Timp total estimat - ore pe semestru: activitati didactice directe (asistate integral sau asistate partial) si activitati de
pregatire individuala (neasistate) 8

.3'1 Numavr d? ore ?S|state 5 , formatdin: |3.2 ore curs 3 | 3.3 ore seminar/laborator/proiect | 2
integral/saptamana
" ” -
.3'1 Numér total de ore asistate 70 , format din: | 3.2* ore curs 42 | 3.3* ore seminar/laborator/proiect |28
integral/sem.
3.4 Numar de ore asistate . . 3.6 ore elaborare proiect de
o e , format din: 3.5 ore practica ; .
partial/saptamana diploma
* A H T " .
3.4* Numar total de ore asistate partial/ formatdin: | 3.5% ore practica 3:6 ore elaborare proiect de
semestru diploma
3.7 Numar de ore activitati neasistate/ 3,93 , format |ore documentare suplimentara in biblioteca, pe 143
saptdmana din: platformele electronice de specialitate si pe teren '
ore studiu individual dupa manual, suport de curs,
e N 1,5
bibliografie si notite
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de 1
casa si referate, portofolii si eseuri
3.7* Numar total de ore activitati neasistate/ | 55 , format ore documentare suplimentara n biblioteca, pe 20
semestru din: platformele electronice de specialitate si pe teren
ore studiu individual dupa manual, suport de curs,
e L . 21
bibliografie si notite
ore pregatire seminarii/laboratoare, elaborare teme de 14
casa si referate, portofolii si eseuri
3.8 Total ore/saptamana ° 8,93
3.8* Total ore/semestru 125
3.9 Numar de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

e Electrotehnica si masini electrice; Electronica aplicata si elemente de

4.1 de curriculum automatizare; Bazele ingineriei autovehiculelor; Dinamica autovehiculelor;
Actionari hidraulice si pneumatice

¢ Cunostinte si abilitati de baza din domeniul mecanic, electric, electronic, al

4.2 de rezultatele invatarii automatizarilor si al autovehiculelor rutiere, de modelare/simulare utilizand

Matlab Simulink; cunostinte de utilizare a calculatoarelor

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1 de desfagurare a cursului e Sala de curs echipata cu videoproiector si conexiune la Internet

e  Sala de laborator echipata cu computere si software Matlab pentru
5.2 de desfasurare a activitatilor practice implementarea algoritmilor demonstrativi si standuri de laborator pentru
controlul principalilor parametri industriali




6. Rezultatele invatarii la formarea carora contribuie disciplina

Cunostinte e C1. Studentul/absolventul identifica si explica conceptele, teoriile si metodele de baza ale

domeniului ingineriei autovehiculelor si ale specializarii.

Abilitati e Af1. Studentul/absolventul utilizeaza principii si metode de baza din domeniu si le aplica in procese
specifice specializarii.
e A5, Studentul/absolventul demonstreaza cunoasterea si utilizarea metodelor avansate de analiza in
constructia si exploatarea autovehiculelor.
e AG. Studentul/absolventul analizeaza si interpreteaza rezultatele obtinute.
Responsabilitate e RAI1. Studentul/absolventul selecteaza si analizeaza sursele bibliografice specifice specializarii.
$i autonomie e RA2. Studentul/absolventul demonstreaza autonomie in invitare pe problematici specifice

specializarii.

o RAS3. Studentul/absolventul isi asuma responsabilitatea pentru dezvoltarea profesionala continua,
folosind surse de informare tehnica de specialitate si tehnici moderne de invatare.

7. Obiectivele disciplinei (asociate rezultatelor invatarii de la punctul 6)

+ Disciplina are ca obiectiv general insusirea de catre studenti a principiilor fundamentale de control automat conventional si
inteligent a functionarii diverselor echipamente din componenta unui autovehicul rutier

¢ Disciplina Tsi propune:

e - abordarea principiilor si problemelor privind functionarea, modelarea, proiectarea, simularea, exploatarea si monitorizarea
sistemelor de comanda si control a autovehiculelor, in corespondenté cu procesele de calcul numeric implicate, sprijinite

de instrumente virtuale, pentru sporirea cunostintelor tehnice si abilitatilor de dezvoltare aplicativa

e - cunoasterea caracteristicilor de baza ale elementelor fizice ale componentelor utilizate la integrarea sistemelor de control

a agregatelor autovehiculelor;

e - aplicarea principiilor si metodelor de baza din automatica si electronica pentru rezolvarea unor situatii bine definite
privind proiectarea si functionarea unui proces de control performant a subsistemelor autovehiculelor rutiere

o La orele de laborator, studentii sunt familiarizati cu mediul de programare Matlab, acesta oferind facilitati multiple atat pentru
analiza comportarii sistemelor in domeniul timp si in domeniul frecventei cat si pentru proiectarea si analiza unor sisteme

inteligente de control.

8. Continuturi'®

Numar de ore

Metode de predare!!

8.1 Curs
1. Generalitati si concepte fundamentale asupra sistemelor
dinamice

Notiunea de automatizare si cea de sistem automat

Tipuri de modele matematice utilizate in analiza, proiectarea si
simularea sistemelor automate conventionale

Structuri de conducere automata a proceselor

Reglarea sistemelor dinamice liniare cu coeficienti constanti

Stabilitatea, controlabilitatea si observabilitatea sistemelor liniare

Performantele sistemelor automate de control

Legi de reglare. Controlere analogice tipizate si numerice. Acordarea
controlerelor

Sinteza sistemelor automate de reglare liniare

Se vor utiliza atat
prezentari interactive
cat si traditionale.

Se vor folosi:
prelegerea, descrierea,
explicatia, expunerea
interactiva,
problematizarea, studiu
de caz, conversatia. Se
vor utiliza
videoproiectorul si
tabla.




2. Sisteme inteligente de control 6
Sisteme fuzzy

Sisteme neuronale

Structuri particulare de control inteligent

Inteligenta artificiala in industria auto

Aparatura specifica controlului inteligent al vehiculelor rutiere

3. Strategii de control a motorului autovehiculului 9
Sistem de comanda a unui motor cu injectie de benzina
Controlul inteligent al motoarelor diesel

Sisteme de propulsie pentru vehicule electrice
Transmisia automata

Programe de conducere optimala a motoarelor
Comanda si controlul in cadrul sistemului de gestiune a
energiei autovehiculului

4. Sisteme electronice de control si gestiune a dinamicii 6
autovehiculelor

Suspensia activa

Sistemul electronic de franare EBS (ABS+brake assist)

Sistemul electronic de stabilitate (ESP)

Sisteme automate de parcare si asistare la parcare

Sisteme de conducere autonoma a automobilelor

5. Sisteme de asistenta si siguranta rutiera 6

Sisteme de identificare a pericolelor si actionare la impact

Sisteme de supraveghere interioara: indicatori de prezenta, sesizarea
oboselii conducatorului si evaluarea stilului de condus

6. Sisteme automate de reglaj si memorare a pozitiei in postul de 3
conducere

Strategii de control ale pozitiei elementelor ergonomice

Sisteme de control electric si pneumatic pentru scaune

Ansamble electrice de reglaj ale volanului si pedalelor

7. Sisteme automate de ajustare si mentinere a confortului in 3
autovehicul

Strategii de control ale temperaturii in habitaclu

Sisteme de reglaj termic pentru confortul ocupantilor

Controlul temperaturii si ventilatiei scaunelor

Incélzirea electrica a volanului

8. Sisteme multimedia specifice postului de conducere 3
Afisarea traiectoriei si semnalarea acustica a deplasarii
Sisteme pentru supraveghere ambientala

Bibliografie'? 1. S. Rusu-Anghel, Controlul automat al sistemelor autovehiculelor rutiere - Notite de curs,
https://cv.upt.ro/course/view.php?id=3168

2. G. Pop & S. Holotescu, Sisteme de comanda si control pentru autovehicule, Ed. Politehnica, Timisoara, 2009
. G. Pop & V. Stoica, Echipamente electrice si electronice pentru autovehicule, Ed. Politehnica, Timigoara, 2009
. L.-C. Manea, A.-T. Manea, Mecatronica automobilului modern, vol.1 si 2, Ed. Matrix Rom, Bucuresti, 2000

. D.O. Kisk, V. Navrapescu, Sisteme de propulsie pentru vehicule electrice, vol.1, Ed. Electra, Bucuresti, 2007

. D.O. Kisk, Gh. Andronescu, Sisteme de propulsie pentru vehicule electrice, vol.2, Ed. Electra, Bucuresti, 2008
. E. Lefter, Alimentarea cu energie electrica a autovehiculelor, Ed. Mediamira, 2006.

. V.N. Burnete, Tendinte tehnologice in domeniul autovehiculelor, Ed. UTPRESS, Cluj - Napoca, 2023

. H. Gutmann, Electronica Automobilului - vol 1, 2 si 3, Ed. Autotehnica, 2022

10. A. Galip Ulsoy, H. Peng, M. Cakmakci, Automotive Control Systems, Cambridge University Press, 2012

11. T.L. Dragomir, S. Preitl, Elemente de teoria sistemelor si reglaj automat, vol. 1, 2, Timisoara, 1979

© oo ~NO O~ W



https://cv.upt.ro/course/view.php?id=3168

12. |I. Dumitrache, Ingineria reglarii automate, Editura Politehnica Press, Bucuresti, 2005

13. M. Voicu, Introducere in automatica, Editura Polirom, lasi, 2002

14. R.-E. Precup and St. Preitl, Fuzzy Controllers, Editura Orizonturi Universitare Publishers, Timisoara, 1999
15. E. Sofron, N. Bizon, S. lonita, R. Raducu, Sisteme de control fuzzy - modelare si proiectare asistate de calculator, Ed. All,

Bucuresti, 1998

16. S. Rusu-Anghel, Aplicatii Fuzzy in Transportul Electric Feroviar, Ed. Mirton, Timisoara, 2010

17. C. Panoiu, R. Rob, S. Rusu-Anghel, Real Time System for Measuring the Pantograph Vertically Position Correlated with
Temperature and Air Humidity, pp. 209-214, 3rd International Conference on Smart and Sustainable Technologies (SpliTech),

JUN 26-29, 2018, Split, CROATIA, WOS:000502791400038

18. R. Rob, C. Panoiu, S. Rusu-Anghel, M. Panoiu, A comparison between using distance sensors for measuring the pantograph
vertically movement, 2018 IOP Conference Series: Materials Science and Engineering, vol.294, pp.1-8, DOI:10.1088/1757-

899X/294/1/012089

19. P. Panoiu, R. Rob, S. Rusu-Anghel, Real Time System for Measuring the Pantograph Vertically Movement, Book Series: IEEE
International Conference on Industrial Informatics INDIN, Pages: 957-962, Published: 2017, DOI: 10.1109/INDIN.2017.8104901,

WOS: 000427453200143

8.2 Activitati aplicative®®

Numar de ore

Metode de predare

1. Protectia muncii. Prezentarea mediului Matlab. Modelarea
matematica a deplasarii unui autovehicul si reprezentarea
raspunsului indicial. Analiza stabilitatii, controlabilitatii si
observabilitatii unui sistem liniar utilizand functii Matlab.

2. Implementarea in Simulink a unei structuri de conducere
automata dupa eroare. Determinarea performantelor sistemului.
Acordarea regulatorului pe baza unor performante impuse.
Studiu de caz: proiectarea unui sistem de control pentru reglarea
automata a elementelor habitaclului (scaun, volan, pedale)
utilizdnd un motor de curent continuu

3. Implementarea in Matlab a sistemelor cu logica fuzzy. Studiu de
caz: Proiectarea si simularea unui pilot automat cu controler
fuzzy. Studiu comparativ cu controlul PID in prezenta
perturbatiilor.

4. Modelarea si simularea tensiunii/curentului/puterii electrice,
aferente sarcinilor electrice liniare si neliniare, din echiparea
autovehiculelor. Corelatia dintre sarcini si sistemele EMS
(Engine Management System) si DBW (Drive-by-Wire)

5. Sinteza controlerului pentru comanda motorului cu injectie de
benzina utilizand algoritmi PID si fuzzy. Verificarea algoritmilor
de injectie intr-un mediu virtual.

6. Sinteza controlerului pentru comanda motorului diesel.
Simularea evolutiei presiunii in cilindru pe parcursul cursei de
compresie si detenta.

7. Studiul cu Simulink a unui ansamblu pentru sesizarea electrica si
determinarea pozitiei unghiulare a axului cu came si a vitezei de
rotatie a arborelui cotit.

8. Comanda si controlul in cadrul sistemului de gestiune a energiei
autovehiculului cu regulatoare tipizate si cu algoritmi Al. Studiu
prin simulare cu Matlab

Expunerea,
exercitiul,
conversatia,
problematizarea,
dezbaterea,
demonstratia,
aplicatii virtuale.

Se noteaza referatele
individuale la lucrarile
de laborator finalizate,
cu date prelucrate si
concluzii evidentiate

9. Modelarea si simularea sistemelor ABS si ESP in conditii de
franare puternica.

10. Studiul construirii unui sistem automat de parcare in
Matlab/Simulink

idem

11. Controlul suspensiei active folosind locul radacinilor, comanda
dupa stare si controlul robust

12. Sisteme de control a climatizarii vehiculului: cu control
proportional si cu control fuzzy

idem

13. Sistem de protectie numerica pentru limitarea comenzilor
excesive de blocare/deblocare a usilor
14. Recuperare lucrari de laborator, verificare si evaluare

Idem + Evaluare

Bibliografie!* 1. S. Rusu-Anghel, Controlul automat al sistemelor autovehiculelor rutiere — indrumar de laborator,

https://cv.upt.ro/course/view.php?id=3168

2. G. Pop & S. Holotescu, Sisteme de comanda si control pentru autovehicule, Ed. Politehnica, Timisoara, 2009
3. G. Pop & V. Stoica, Echipamente electrice si electronice pentru autovehicule, Ed. Politehnica, Timisoara, 2009
4. L.-C. Manea, A.-T. Manea, Mecatronica automobilului modern, vol.1 si 2, Ed. Matrix Rom, Bucuresti, 2000

5. D.O. Kisk, V. Navrapescu, Sisteme de propulsie pentru vehicule electrice, vol.1, Ed. Electra, Bucuresti, 2007
6. D.O. Kisk, Gh. Andronescu, Sisteme de propulsie pentru vehicule electrice, vol.2, Ed. Electra, Bucuresti, 2008
7. E. Lefter, Alimentarea cu energie electrica a autovehiculelor, Ed. Mediamira, 2006.




9. H. Gutmann, Electronica Automobilului - vol 1, 2 si 3, Ed. Autotehnica, 2022

10. A. Galip Ulsoy, H. Peng, M. Cakmakci, Automotive Control Systems, Cambridge University Press, 2012

11. T.L. Dragomir, S. Preitl, Elemente de teoria sistemelor si reglaj automat, vol. 1, 2, Timisoara, 1979

12. |. Dumitrache, Ingineria reglarii automate, Editura Politehnica Press, Bucuresti, 2005

13. M. Voicu, Introducere in automatica, Editura Polirom, lasi, 2002

14. R.-E. Precup and St. Preitl, Fuzzy Controllers, Editura Orizonturi Universitare Publishers, Timisoara, 1999

15. E. Sofron, N. Bizon, S. lonita, R. Raducu, Sisteme de control fuzzy - modelare si proiectare asistate de calculator, Ed. All,
Bucuresti, 1998

9. Evaluare

9.3 Pondere din

Tip activitate 9.1 Criterii de evaluare® 9.2 Metode de evaluare R
nota finala

Cunoasterea notiunilor
teoretice specifice
domeniului, cu privire la
functionarea si operarea
sistemelor de comanda si
control ale automobilelor;
intelegerea legaturilor intre
strategiile de comanda
si control si sistemele
conduse cu acestea

9.4 Curs Scris - subiecte teoretice 0,6

S: Capacitatea identificarii
principalelor functionalitati
ale strategiilor de comanda si
control ale unui autovehicul, Evaluare sumativa (evaluarea activitatii si a
9.5 Activitati aplicative de a opera cu acestea si de aplicatiile rezolvate in timpul orelor de 0,4
a anticipa efectele metodelor | laborator)
de comanda si control
asupra sistemelor
automobilului

L:

p1é:

Pr:

9.6 Standard minim de performanta (se prezinta cunostintele minim necesare pentru promovarea disciplinei si modul in care se
verifica stapanirea lor'’)

¢ Nota pentru fiecare din cele doua probe (examen, notarea activitatilor aplicative - laborator) trebuie sa fie minim 5.

¢ Nota la examen trebuie sa fie minim 5. Nota 5 se acorda pentru cunoasterea notiunilor teoretice elementare specifice
domeniului, cu privire la functionarea si operarea sistemelor de comanda si control ale automobilelor.

¢ Nota la laborator este media aritmetica a notérii activitatii din timpul orelor de laborator si a referatelor

- Titular de curs Titular activitati aplicative
Data completarii . .
(semnatura) (semnatura)
10.09.2025 Blhoste { WJ
Director de departament Data avizarii in Consiliul Facultatii’® Decan
(semnatura) (semnatura)

17.09.2025




