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Tematica probelor de concurs, inclusiv a prelegerilor, cursurilor sau altor asemenea sau 
tematicile din care comisia de concurs poate alege tematica probelor susținute efectiv: 
 

1. Notiuni de discretizare a sistemelor continue.  
 Discretizarea semnalelor continuale 
 Discretizarea sistemelor continuale 

2. Simularea sistemelor hibride in Simulink.  
 Notiuni de modelare si simulare in Simulink 
 Exemple de modelare si simulare sisteme hibride 

3. Analiza Fourier in timp real.  
 Notiuni teoretice de analiza Fourier continua si discreta 
 Analiza Fourier a semnalului audio folosind placa de sunet si Simulink respectiv 

LabVIEW 
4. Sinteza semnalelor in timp real. Aplicatii la semnalele audio  

 Instrumente LabVIEW pentru controlul intrarilor/iesirilor placilor de sunet 
 Generatoare virtuale de semnale audio construite in LabVIEW 
 Generatoare virtuale de semnale audio construite in LabVIEW 

5. Dezvoltarea aplicatiilor de timp real  
 Mediul de dezvoltare aplicatii de timp real MATLAB/Simulink/RTW 
 Configurarea utilitarelor mbuild si mex 

6. Crearea de executabile direct din MATLAB 
 Utilizarea compilatorul de C al MATLAB (mcc) 
 Exemple de aplicatii executabile create folosind limbajul MATLAB 

7. Real Time Workshop (RTW). Prezentare generala   
 Introducere in RTW 
 Procesul automat de constructie a programelor executabile 
 Target-urile Real-Time Windows si xPC 

8. Implementarea experimentelor de timp real de tip Quanser 
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 Prezentarea generala a experimentelor Quanser 
 Modelul matematic al servomotorului 
 Modelul matematic pentru experimentul Pendul Invers 
 Modelul matematic pentru experimentul Brat Flexibil 
 Modelul matematic pentru experimentul Bila pe Bara 
 Modelul matematic pentru experimentul Articulatie Flexibila 
 Modelul matematic pentru experimentul Robot cu 2 grade de libertate 
 Implementarea experimentului de timp real Pendul Invers 
 Implementarea experimentului de timp real Brat Flexibil 
 Implementarea experimentului de timp real Bila pe Bara 
 Implementarea experimentului de timp real Articulatie Flexibila 
 Implementarea experimentului de timp real Robot cu 2 grade de libertate 
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