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DISCIPLINE FUNDAMENTALE

Disciplina: Actionari Electrice

Principiul alegerii puterii motoarelor electrice de actionare.Verificarile de tip mecanic
st verificarile de tip termic specifice actionarilor electromecanice (relatii de calcul)
Metode de reglare a vitezei actiondrilor electromecanice cu motoare asincrone
trifazate. Pentru o metoda: principiu, schema electrica, caracteristica mecanica
naturald si caracteristica de reglaj, determinarea parametrului pentru reglarea vitezei
la o valoare impusa.

Metode de franare a actiondrilor electromecanice cu motoare asincrone trifazate.
Pentru o metoda: principiu, schema electrica, caracteristica mecanica naturald si
caracteristica de franare, determinarea parametrului specific.

Sa se intocmeasca si sa se explice schema de forta si de comanda automata a pornirii
reversibile prin cuplare directd la retea a actiondrii cu motor asincron sau a pornirii
stea-triunghi a actionarii cu motor asincron

Sa se reprezinte structura unui sistem de actionare cu mcc i redresor comandat, sa se
precizeze rolul elementelor componente si sd se reprezinte grafic caracteristicile
mecanice pe care functioneaza motorul electric de actionare.

Bibliografie
1.Manolea, Gh. Actionari electromecanice.Tehnici de analiza teoretica si
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2.Manolea, Gh. Sisteme automate de actionare electromecanica.Editura Universitaria
Craiova,2004

Titular curs,
Prof.dr.ing. Gheorghe Manolea



Disciplina: Convertoare electromecanice

1. Transformatorul electric monofazat cu secundarul raportat: ecuapiile in complex,
schema echivalente in T, semnificatiile marimilor utilizate.

2. Functionarea in gol a transformatorului electric: ecuatii, schema echivalenta,
bilant de puteri.

3. Caracteristicile mecanice artificiale de tensiune si reostatice ale motorului
asincron: definire, reprezentare grafica.

4. Cuplarea si functionarea 1n paralel a generatoarelor sincrone: conditii de cuplare,
metode de verificare.

5. Motorul de curent continuu cu excitatie derivatie. Caracteristicile mecanice:
definire, reprezentare grafica.

Bibliografie:
[1]. CAMPEANU, A., VLAD, I.: Masini electrice 1. Transformatorul electric si Masina
asincrona. Craiova, Reprografia Universitatii din Craiova, 2002.
[2]. CAMPEANU, A., VLAD, I.: Masini electrice II. Masina sincrona si Masina de current
continuu. Craiova, Reprografia Universitatii din Craiova, 2003.
[3]. CAMPEANU, A.: Masini electrice. Probleme fundamentale, speciale si de functionare
optimala. Craiova, Editura Scrisul Romanesc, 1988.
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Scrisul Romanesc, 1975.
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Disciplina: Convertoare statice

1. Alegerea si verificarea elementelor semiconductoare de putere: conditiile de alegere;
semnificatia marimilor; verificarea la incélzire in regim stationar.

2. Caracteristicile externe si de comanda ale unui redresor comandat in faza: definitie;
expresia matematicd cu semnificatia marimilor; reprezintare grafica.

3. Redresorul trifazat in punte cu tiristoare: schema; comanda; formele de unda
idealizate.

4. Sa se reprezinte schema si forma de unda a curentului si sa se explice modul de
comanda, pentru un invertor trifazat de curent cu modulatie in amplitudine.

5. Sa se reprezinte schema si formele de unda ale tensiunilor de linie si de faza si sa se
explice modul de comanda, pentru un invertor trifazat de tensiune cu modulatie in
amplitudine.

Bibliografie:
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Titular curs,
Prof. dr. ing. Alexandru Bitoleanu



DISCIPLINA DE SPECIALITATE
Specializarea: Electromecanica : cursuri de ZI + FR

Disciplina: Linii de fabricatie si roboti

1. Structura sistemelor flexibile de fabricatie: structura, identificare elemente
componente.
2. Sistemul robot: configuratie, structura i elemente componente.
3. Volumul si spatiul de operare: definire si reprezentare.
4. Structuri de brat: reprezentare si identificare spatiu de operare.
deplasare
6. Sistemul de conducere ierarhizat: structura, elemente componente.
7. Particularitati privind protocolul de comunicatie CAN (Controller Area Network)
8. Particularitati privind protocolul de comunicatie PROFIBUS (Process Field Bus)
9. Modele geometrice: sisteme de referinttd, definire elemente pentru rotatie si
translatie

10. Algoritmul Denavit-Hartemberg: algoritmul si definirea celor 4 parametri.
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[3] Boteanu, N. Manual universitar pentru IFR: Linii de fabricatie si roboti, EUC 2012
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