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Subiecte:

1. Puteri in circuite liniare de curent alternativ motazat. Expresiile puterii pentru circuite
dipolare simple ([1])

2. Circuite trifazate Tn regim permanent sinusoidafirezentarea in complex a sistemelor trifazate,
conexiunile sistemelor trifazate ([1]).

3. Modele intrare-igire ale sistemelor dinamice monovariabile netedeae diferentiale, funaii
de transfer ([17])

4. Raspunsul la frecveah a sistemelor dinamice liniare monovariabile netetddinitii, interpreri
fizice. Caracteristici de frecven Diagrama Bode. Algoritm de trasare ([17])

5. Convertor c.c. — c.c. (chopper) cu ftiooare in 4 cadrane — structurattita puntelfalf
bridge).([3])

6. Analiza comparatiw¥ a structurilotbuck si boostin cazul regimului de de curent neintrerupt
(condugia continua).([3]).

7. Funaionarea invertoarelor PWM. Modularea sinusad3]).

8. Transformatorul monofazat. Principiul de ftinoare. Raportul de transformare. E@u§24],
[25]),

9. Caracteristicile de funionare ale motoarelor de curent continuu cu exeitdpardi, reglarea
vitezei, ([25], [26]),

10.Bilantul puterilor, expresia cuplului masinii asione, caracteristica M = f(s), ([25],[26])

11.Amplificatoare de instrumentatie. Amplificatorufeliential, amplificator de instrumentatie cu
3 AO, [4].

12.Circuite logice secvariale: nunmiratoare asincrone de 4tb{directe, inverse, reversibile), ([5],
[6], [26]).

13.Reglarea in cascaa turaiei motoarului de c. c. cu excita separdt (modelul matematic,
alegereai acordarea regulatorului de curent, alegaeremordarea regulatorului de ttieg, ([7],
[12], [26]).

14.Reglarea vitezei sistemele deianare electrid cu motoare asincrone trifazate prin modificarea
frecvenei tensiunii de alimentare (convertorul rotativiteevena), ([9], [12], [26]).

15.Instalaii pentru compensarea puterii reactive (cauzelefectele unui factor de putereazat,
mijloace naturalgi artificiale de compensare a puterii reactive)4{] [19]).

16. Microclimatul luminos confortabil (nivelul de ilumare, directia luminii, luminanta, compozitia
luminii), [19].

17.Sistemul senzorial al robotilor manipulatori (cfacsire, senzori interni, externi tactili si de
proximitate) [10], [26];

18. Controlul robotilor industriali — legea de conteotuplului calculat ( [11], [16], [26]).

19. Actionarea electrica a mecanismului de ridicareecale a macaralelor si podurilor rulante,
[22].

20.Mecanisme de reglare a vitezei la masini-unelta]. [2
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