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1 Controlul debitului pentru un | Chimio-Hiperthermia Cunostinte de baza de teoria | Licentd
echipament medical dedicat | Intraperitoneala este o procedura sistemelor si de programare 1in
Chimio-Hiperthermiei medicala care se realizeaza prin Matlab.
Intraperitoneale intermediul unui dispozitiv medical
dedicat. Pentru livrarea 1n cavitatea
abdominala a solutiei citostatice la un
debit constant, este necesara
proiectarea si implementarea unor
structuri de control a debitului de
livrare a solutiei de citostatic.
2 Controlul temperaturii pentru | Chimio-Hiperthermia Cunostinte de baza de teoria | Licentd
un echipament medical Intraperitoneala este o procedura sistemelor si de programare 1n
dedicat Chimio- medicala care se realizeaza prin Matlab.
Hiperthermiei intermediul unui dispozitiv medical
Intraperitoneale dedicat. Pentru a mentine o
temperaturd omogena in interiorul
cavitatii abdominale este necesara
proiectarea si implementarea unei
structuri de control a temperaturii de
admisie a solutiei in cavitatea
abdominala.
3 Modelarea, simularea si Chimio-Hiperthermia Cunostinte de baza de teoria | Master
controlul temperaturii pentru | Intraperitoneala este o procedura sistemelor si de programare 1n
un echipament medical medicala care se realizeaza prin Matlab.
dedicat Chimio- intermediul unui dispozitiv medical
Hiperthermiei dedicat. Pe baza unor date
Intraperitoneale utilizand experimentale existente, proiectul
modele fractionare presupune determinarea unui model
matematic fractionar pentru procesul




de omogenizare al temperaturii in
interiorul cavitatii abdominale.
Pornind de la modelul obtinut se
doreste determinarea unor structuri
de reglare bazate pe control
fractionar pentru a mentine o
temperaturd omogena in interiorul
cavitdtii abdominale prin reglarea
temperaturii de admisie a solutiei.

Modelarea si simularea Pe baza unor date experimentale Cunostinte de baza de teoria | Licenta
miscarii de pozitionare a existente, proiectul presupune sistemelor si de programare 1n
unor manipulatoare determinarea unui model matematic | Matlab.
industriale pentru pozitionarea unui manipulator
industrial. Pornind de la modelul
obtinut se doreste realizarea unor
modele care sa poata fi mai apoi
reutilizate pentru modelarea altor
procese de pozitionare complexe,
precum si pentru controlul procesului
de pozitionare.
Controlul miscarii de Pe baza unor date experimentale Cunostinte de baza de teoria | Licentd
pozitionare a unui existente, proiectul presupune sistemelor si de programare 1n
manipulator industrial cu | determinarea unui model matematic | Matlab.

rejectarea perturbatiilor de
sarcina

pentru pozitionarea unui manipulator
industrial. Pornind de la modelul
obtinut se doreste implementarea
unor structuri de control clasice, si a
unor structuri de control bazate pe
rejectarea perturbatiilor de sarcina,
pentru controlul procesul de
pozitionare a manipulatorului
industrial.




Aplicarea algoritmilor de | Proiectul presupune implementarea Cunostinte de baza de teoria | Master
control predictiv pe un unui algoritm de control predictiv pe | sistemelor si de programare 1n
proces de pozitionare a unui | un model existent al miscarii de Matlab.
manipulator industrial pozitionare a unui manipulator
industrial.
Aplicarea algoritmilor In cadrul proiectului se vor dezvolta | Cunostinte de bazi de teoria | Licenti
numerici de control pentru | si implementa strategii de control sistemelor si de programare 1n
un proces de pozitionare a | numerice pentru sisteme hidraulice Matlab.
unui manipulator industrial | de pozitionare.
Modelarea, simularea si Pe baza unor date experimentale Cunostinte de baza de teoria | Master
controlul miscarii de existente, proiectul presupune sistemelor si de programare 1in
pozitionare a unui determinarea unui model matematic | Matlab.
manipulator industrial fractionar pentru pozitionarea unui
utilizand modele fractionare, | manipulator industrial. Pornind de la
cu aplicare in procesul modelul obtinut se doreste
metalurgic determinarea unor structuri de
reglare bazate pe control fractionar
pentru pozitionarea precisd a
manipulatorului industrial.
Optimizarea lugimii de Proiectul presupune transpunerea Cunostinte de baza de optimizare | Licentd/Master

turnare a barelor de otel
dintr-o otelarie tinand cont
de procesul de productie a
materialului tubular

unei probleme reale si de actualitate
intr-o problema de optimizare.
Pornind de la complexitatea
problemei, trebuie identificate
constrangerile reale si parametrii care
influenteaza lungimea de turnare a
barelor de otel in turndtorie, astfel
incat acestea sa fie optime din punct
de vedere al necesarului de materie
prima in procesul de productie a
materialului tubular.

liniara si cunostinte de programare in
Matlab.




10 Proiectarea unei aplicatii Proiectul presupune transpunerea Cunostinte de baza de optimizare | Master
care sa genereze in mod unei probleme reale si de actualitate | liniara si cunostinte de programare 1n
automat lugimea optima de | Intr-o problema de optimizare. Matlab.
turnare a barelor de otel Pornind de la complexitatea
dintr-o otelarie tinand cont | problemeli, trebuie identificate
de restrictiile procesului restrictiile procesului tehnologic de
tehnologic productie a materialului tubular,
parametrii care influenteaza
lungimea de turnare a barelor de otel
in turnatorie si trebuie elaborat
algoritmul de generarea intr-un mod
automat al lungimii de turnare a
barelor de otel, astfel incat acestea sa
fie optime din punct de vedere al
consumului de materie prima.
11 Aplicarea unor algoritmi de | Proiectul presupune implementarea Cunostinte de baza de teoria | Master
control pentru o coloand de | unor algoritmi de control pentru o sistemelor si de programare 1n
separare a izotopului O'8 coloani de separare a izotopului O'® | Matlab.
pornind de la un un model existent al
coloanei, pentru a genera o
concentratie izotopica constanta la
iesire.
13 Alte teme de Licentd/Master

diploma/disertatie stabilite
de comun acord cu studentii




