1. Date despre program

FISA DISCIPLINEI

1.1 Institutia de invatamant superior

Universitatea Tehnicd din Cluj-Napoca

1.2 Facultatea

Automaticad si Calculatoare

1.3 Departamentul Automatica
1.4 Domeniul de studii Ingineria Sistemelor
1.5 Ciclul de studii Licenta

1.6 Programul de studii / Calificarea

Automaticad si Informatica Aplicata, Satu-Mare

1.7 Forma de Tnvatamant

IF —invdtamant cu frecventa

1.8 Codul disciplinei 56.10 AlAro
55.10 AIA SM
2. Date despre disciplina
2.1 Denumirea disciplinei | Estimatoare in controlul sistemelor dinamice

2.2 Titularul de curs

Prof.dr.ing. Zsofia Lendek, zsofia.lendek@aut.utcluj.ro

2.3 Titularul/Titularii activitatilor de
seminar/laborator/proiect

Prof.dr.ing. Zsofia Lendek, zsofia.lendek@aut.utcluj.ro

2.4 Anul de studiu 4 |2.5semestrul | 2 2.6.1.'ipul de evaluare ( E-examen, C — colocviu, V — C
verificare)
DF — fundamentald, DD —in domeniu, DS — de specialitate, DC — complementard DS
2.7 Regimul disciplinei
DI —impusd, DO — optionald, DFac — facultativd DO
3. Timpul total estimat
3.1 Numar de ore pe saptamanad 3 |din care:| Curs 2 | Seminar| O Laborator | O |Proiect 1
3.2 Numar de ore pe semestru 42 |dincare:| Curs | 28 |Seminar| O Laborator | O |Proiect 14
3.3 Distributia fondului de timp (ore pe semestru) pentru:
(a) Studiul dupa manual, suport de curs, bibliografie si notite 10
(b) Documentare suplimentara in biblioteca, pe platforme electronice de specialitate si pe teren 20
(c) Pregéatire seminarii / laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 47
(d) Tutoriat 3
(e) Examinari 3
(f) Alte activitati:
3.4 Total ore studiu individual (suma (3.3(a)...3.3(f))) 83
3.5 Total ore pe semestru (3.2+3.4) 125
3.6 Numarul de credite 5

4. Preconditii (acolo unde este cazul)

4.1 de curriculum

Calcul numeric, analiza, algebra liniara, ecuatii diferentiale, teoria
sistemelor

4.2 de competente

matematica, sisteme dinamice, Matlab

5. Conditii (acolo unde este cazul)

5.1. de desfasurare a cursului

Prezenta la cel putin 7 cursuri este obligatorie

5.2. de desfasurare a seminarului
/ laboratorului / proiectului

Prezenta si efectuarea proiectului este obligatorie

6. Competentele specifice acumulate

6.1 Competente profesionale

C1 Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, tehnica masurarii, grafica
tehnica, inginerie mecanica, chimica, electrica si electronica in ingineria
sistemelor.
C1.2 Explicarea temelor de rezolvat si argumentarea solutiilor din
ingineria sistemelor, prin utilizarea tehnicilor, conceptelor si
principiilor din matematica, fizica, chimie, grafica tehnica, inginerie
electrica, electronica.
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C1.3 Rezolvarea problemelor uzuale din domeniul ingineriei sisteme-
lor prin identificarea de tehnici, principii, metode adecvate si prin
aplicarea matematicii, cu accent pe metodele de calcul numeric.
C3 Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare,
identificare si analiza a proceselor, a tehnicilor de proiectare asistata de
calculator.
C3.2 Explicarea si interpretarea problemelor de automatizare a unor
tipuri de procese prin aplicarea fundamentelor automaticii, a me-
todelor de modelare, identificare, simulare si analiza a proceselor,
precum si a tehnicilor de proiectare asistata de calculator.

6.2 Competente transversale

7. Obiectivele disciplinei

7.1 Obiectivul general al disciplinei

- Recunoasterea problemelor de estimare in controlul sistemelor dinamice
- Proiectarea estimatoarelor

7.2 Obiectivele specifice

- Formularea problemei de estimare
- Analiza observabilitatii
- Metode uzuale de estimare

8. Continuturi

8.1 Curs Nr.ore | Metode de predare Observatii
Introducere. Formularea problemelor de estimare. Senzori

soft. Studii de caz: sisteme electromecanice, macara, pendul 6

inversat, manipulatoare robotice, quadcoptere. (6h)

Estimatoare pentru sisteme liniare. Estimatoare Luenberger in

timp continuu si discret. Convergenta valorilor estimate la cele 4

reale. Limitari. Studii de caz: experimente din pachetul Rotary Tn caz de
(Quanser) (4h) .

— - - — forta majora,
Regresie liniara. Estimare folosind metoda celor mai mici cursurile se
patrate. Senzori si elemente de executie cu zgomot. Studiu de 2 Expunere, vor
caz: macara 3D (2h) dezbatere, .

- — - — . desfasura
Modele cu zgomot. Filtre Kalman in timp continuu si discret. demonstratii .

. ) . ... e . on-line pe
Analiza. Estimare cu restrictii pe stari si intrare. Predictie si 6 latf
netezire. Filtre Kalman extinse. Limitari. Studii de caz: fuziune platiorma
de senzori pentru roboti mobili. (6h) Teams
Defecte ale elementelor de executie sau ale senzorilor.

Detectarea defectelor. Studii de caz: sisteme electromecanice. 4
(4h)

Estimarea starilor pentru reglare automata. Principiul 6
separarii. Studii de caz: sisteme robotice. (6h)

Gordon, Artech House, 2003

Guerra, Robert Babuska, Bart De Schutter, Springer, 2011

5. Notite de curs disponibile online at lendek.net/teaching

2.Modern control design : with MATLAB and SIMULINK, Ashish Tewari, Wiley, 2002
3.Stability analysis and nonlinear observer design using Takagi-Sugeno fuzzy models, Zsofia Lendek, Thierry Marie

4.0ptimal State Estimation: Kalman, H-infinity, and Nonlinear Approaches, Dan Simon, Wiley, 2006

Bibliografie (bibliografia minimald a disciplinei contindnd cel putin o lucrare bibliografica de referintd a disciplinei,
care existd la dispozitia studentilor intr-un numdr de exemplare corespunzdtor)
1.Beyond the Kalman filter : particle filters for tracking applications, Branko Ristic, Sanjeev Arulampalam, Neil

8.2 Aplicatii (proiect)” Nr.ore | Metode de predare Observatii
Sisteme liniare in spatiul starilor. 2 Matlab
Estimatoare Luenberger. Aplicatii. 3 Simulare. analiza Tn caz de
Regresie liniara. Aplicatii. 2 raportare rezultate forta majora,
Filtre Kalman. Aplicatii. 4 cursurile se
Estimare in prezenta defectelor. Aplicatii. vor

3 desfasura

on-line pe
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platforma
Teams

Bibliografie (bibliografia minimald a disciplinei contindnd cel putin o lucrare bibliograficd de referintd a disciplinei,
care existd la dispozitia studentilor intr-un numdr de exemplare corespunzdtor)

1.Beyond the Kalman filter : particle filters for tracking applications, Branko Ristic, Sanjeev Arulampalam, Neil
Gordon, Artech House, 2003

2.Modern control design : with MATLAB and SIMULINK, Ashish Tewari, Wiley, 2002

3.Stability analysis and nonlinear observer design using Takagi-Sugeno fuzzy models, Zsofia Lendek, Thierry Marie
Guerra, Robert Babuska, Bart De Schutter, Springer, 2011

4.0ptimal State Estimation: Kalman, H-infinity, and Nonlinear Approaches, Dan Simon, Wiley, 2006

5. Notite de curs disponibile online at lendek.net/teaching

*Se vor preciza, dupd caz: tematica seminariilor, lucrdrile de laborator, tematica si etapele proiectului.

9. Coroborarea continuturilor disciplinei cu asteptarile reprezentantilor comunitatii epistemice, asociatiilor
profesionale si angajatorilor reprezentativi din domeniul aferent programului

Estimatoarele sunt necesare pentru ca in general nu toate variabilele de interes sunt masurabile. Metodele
prezentate la curs vor forma baza in acest domeniu. Astfel, studentii sunt capabili sa recunoasca daca este
nevoie de estimare, sa analizeze problema, sa determine metodele care pot fi aplicate si sa interpreteze
rezultatele obtinute.

Cunostintele acumulate pot fi aplicate atat in comunitatea industriala (reglare folosind reactie de la stare,
proiectare, imbunatatirea performantelor unor procese industriale) cat si comunitatea academica.

10. Evaluare
. L L Pondere din
Tip activitate Criterii de evaluare Metode de evaluare -
nota finala
Curs Cunostinte referitoare la metode de Colocviu 1
estimare si aplicarea lor.
Seminar - -
Laborator - -
Proiect Implementare metode, analiza, raportare | - -
rezultate, discutii
Standard minim de performanta: Proiectul efectuat si nota finala >=5
Data completarii: = Titulari Titlu Prenume NUME Semnatura
Curs Prof. Dr.ing. Zsd6fia Lendek
Aplicatii Prof. Dr.ing. Zséfia Lendek
Data avizarii in Consiliul Departamentului de Automatica Director Departament Automatica

Prof.dr.ing. Honoriu VALEAN

Data aprobarii Tn Consiliul Facultatii de Automatica si Calculatoare  Decan
Prof.dr.ing. Liviu MICLEA
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