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FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
1.1. Institutia de Invatamant superior Universitatea de Vest din Timisoara
1.2. Facultatea Matematica si Informatica
1.3. Departamentul Matematica
1.4. Domeniul de studii Matematica
1.5. Ciclul de studii Master
1.6. Programul de studii / calificarea* Modelari analitice si geometrice ale sistemelor
2. Date despre disciplina
2.1. Denumirea disciplinei Sisteme liniare cu control
2.2. Titularul activitatilor de curs Prof. dr. Bogdan Sasu
2.3. Titularul activitatilor de seminar Prof. dr. Bogdan Sasu
2.4 Anuldestudii [ 1 |25 Semestrul |2 |2.6. Tipul de evaluare | E [ 2.7. Regimul disciplinei | DI

3. Timpul total estimat (ore pe semestru al activitatilor didactice)

3.1. Numdr de ore pe saptamana 4 din care: 3.2 curs 2 3.3. seminar/laborator | 2

3.4. Total ore din planul de invatdmant 56 | din care: 3.5 curs 28 | 3.6. seminar/laborator | 28

Distributia fondului de timp* ore
Studiu dupd manual, suport de curs, bibliografie si notite 45
Documentare suplimentara n biblioteca, pe platformele electronice de specialitate 30
Pregatire seminarii/laboratoare, teme, referate, portofolii si eseuri 38
Examinari 4
Tutorat 2

3.7. Total ore studiu individual 119

3.8. Total ore pe semestru 175

3.9. Numar de credite 7

4. Preconditii (acolo unde e cazul)

4.1. de curriculum Capitole speciale de analizd 1.

4.2. de competente Competente de analiza reala i de analiza functionald avansata.

5. Conditii (acolo unde e cazul)
5.1. de desfasurare a cursului Sald de curs cu dotari standard/ Google Meet
5.2. de desfiasurare a seminarului/laboratorului Sald de seminar cu dotari standard/ Google Meet

6. Competente specifice acumulate

Competente profesionale * Aplicarea corectd a metodelor si principiilor de
bazd in rezolvarea problemelor de matematica
superioara

* FElaborarea unor proiecte si lucrari de prezentare a
unor rezultate si metode matematice

* Recunoasterea principalelor clase/tipuri de
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probleme matematice si selectarea metodelor si a
tehnicilor adecvate pentru rezolvarea lor

* Flaborarea si prezentarea unor proiecte si/sau
lucrari vizéand rezultatele obtinute prin prelucrarea
datelor

Competente transversale

e Aplicarea regulilor de munca riguroasd si
eficientd, manifestarea unor atitudini responsabile
fatda de domeniul stiintific i didactic, pentru
valorificarea optima si creativd a propriului
potential 1n situafii specifice, cu respectarea
principiilor si a normelor de etica profesionala.

o Desfasurarea eficientd si eficace a activitatilor
organizate in echipa.

o Utilizarea eficientd a surselor informationale si a
resurselor de comunicare si formare profesionala.

7. Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

7.1. Obiectivul general al disciplinei

Dezvoltarea capacitatii de a identifica, analiza §i rezolva
probleme privind stabilitatea, controlabilitatea, observabilitatea,
stabilizabilitatea respectiv detectabilitatea sistemelor liniare cu
control.

7.2. Obiectivele specifice

Ob. de cunoastere (OC): Sa cunoasca notiunile de baza si sa
inteleaga teoremele importante.

Ob. de abilitare (OAb): Dezvoltarea abilitdtilor de a aplica
corect rezultatele si metodele predate la curs si la seminar
pentru rezolvarea diverselor clase de probleme.

Ob. Atitudinale (OAt): Formarea si dezvoltarea capacitatii de
analiza si sinteza.

8. Continuturi*

8.1. Curs Metode de predare Observatii
1. Adjunctul unui semigrup in spatii Hilbert | Prelegere participativa, ex- Referintele: 1,2, 8.
punere, problematizare, de- )
. . . Facultativ: 7.
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.
2. Problema Cauchy abstracta (solutie | Prelegere participativa, ex- | Referintele: 1,5, 8.

clasicd, solutie mild, unicitatea solutiei | punere, problematizare, de-
clasice, proprietdti de continuitate ale | monstratie, dialog interactiv
solutiei mild, conditii suficiente pentru ca | cu studentii. Utilizare Google
problema Cauchy abstracta sa aiba o unica | Classroom si Google Meet.

Facultativ: 2.
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solutie clasica, aplicatii)

3. Concepte de controlabilitate (operator de
controlabilitate, gramian de controlabi-
litate, controlabilitate exactd si aproxima-
tiva, conditii necesare si suficiente pentru
controlabilitatea exacta §i respectiv pentru
controlabilitatea aproximativa; exemple)

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

Facultativ: 5, 6.

4. Ecuatia caldurii. Controlabilitatea

ecuatiei caldurii (ecuatia caldurii, mode-

larea matematica a ecuatiei caldurii sub

forma unui sistem liniar cu control in
2 eqe - o

L® o, controlabilitate exactd si apro-

ximativa; exemple).

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

Facultativ: 5.

5. Concepte de stabilitate pentru sisteme
autonome. Teorema lui Lyapunov.

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

Facultativ: 3, 4.

6. Sisteme disipative. Legatura dintre
stabilitate si disipativitate 1n prezenta
controlabilitatii exacte

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

7. Controlabilitate §i stabilizabilitate.
Conexiuni intre controlabilitatea exacta si

stabilizabilitatea completda a sistemelor

generate de C, -grupuri. Exemple

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

Facultativ: 5.

8. Teoreme de tip Perron pentru stabilitatea
sistemelor autonome

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.
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9. Caracterizari ale stabilitatii exponentiale
uniforme in limbaj de stabilizabilitate si
detectabilitate

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

10. Concepte de expansivitate pentru
sisteme cu Caracterizari ale
expansivitatii in limbaj de admisibilitate

completa.

control.

Prelegere participativa, ex-
punere, problematizare, de-
monstratie, dialog interactiv
cu studentii. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Referintele: 1, 2, 8.

Facultativ: 3, 7.

Bibliografie

1. A. L. Sasu, B. Sasu, Sisteme liniare cu control, Editura Politehnica, 2003
2. M. Megan, A. L. Sasu, B. Sasu, Modeldri matematice si comportari asimptotice ale sistemelor cu

control, Colectia Matematici Moderne, Editura Politehnica 2008

w

2003

5. R. Curtain, H. J. Zwart, An Introduction to Infinite-Dimensional Linear Control Systems Theory,

Springer-Verlag, New-York, 1995.

6. J. Zabczyk, Mathematical Control Theory: An Introduction, Birkhauser, 1995.
7. A.Pazy, Semigroups of Linear Operators and Applications to Partial Differential Equations,

B. Sasu, Comportari asimptotice ale sistemelor autonome, Editura Politehnica, 2005
4. M. Megan, A. L. Sasu, B. Sasu, The Asymptotic Behaviour of Evolution Families, Editura Mirton

Springer-Verlag, Berlin, New York, 1983.

8. B. Sasu, Sisteme liniare cu control, Notite de curs, 2020/2021, Google Classroom.

8.2. Seminar/laborator Metode de predare/ Observatii
invitare
Se urmareste aplicativ tematica cursului: Problematizare, demons- | Referintele: 1,2, 5, 8.

= Exemple de semigrupuri utilizate in
teoria controlului

= Sisteme liniare cu control 1n spatii
Hilbert separabile (modelarea mate-
matica, reprezentarea in raport cu o
baza  ortonormata, controlabilitate
exactd si controlabilitate aproximativa

pentru aceasta clasa de sisteme,
exemple)
= Legdatura dintre  controlabilitatea

exactd/ aproximativa a unui sistem si
controlabilitatea exactd/aproximativa a
sistemului perturbat

= [lustrarea aplicativd a rezultatele lor de
la curs prin exemple si contraexemple.

tratie, dialog interactiv cu
studentii, modelare, studiu de
caz. Utilizare Google
Classroom si Google Meet.

Facultativ: 3, 4,6, 7.

Bibliografie
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1. A. L. Sasu, B. Sasu, Sisteme liniare cu control, Editura Politehnica, 2003

2. M. Megan, A. L. Sasu, B. Sasu, Modelari matematice si comportari asimptotice ale sistemelor cu
control, Colectia Matematici Moderne, Editura Politehnica 2008

3. B. Sasu, Comportari asimptotice ale sistemelor autonome, Editura Politehnica, 2005

4. M. Megan, A. L. Sasu, B. Sasu, The Asymptotic Behaviour of Evolution Families, Editura Mirton 2003
5. R. Curtain, H. J. Zwart, An Introduction to Infinite-Dimensional Linear Control Systems Theory,
Springer-Verlag, New-York, 1995.

6. J. Zabczyk, Mathematical Control Theory : An Introduction, Birkhauser, 1995.

7. A. Pazy, Semigroups of Linear Operators and Applications to Partial Differential Equations, Springer-
Verlag, Berlin, New York, 1983.
8. B. Sasu, Sisteme liniare cu control, Notite de seminar, 2020/2021, Google Classroom.

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

Continutul este in concordanta cu structura cursurilor similare de la alte universitati si acopera aspecte
fundamentale din teoria controlului. Cunostintele dobandite la aceasta disciplind sunt esentiale pentru
orice studiu de caz care utilizeaza modele reprezentate prin sisteme liniare cu control. Competentele
oferite de aceastd disciplind sunt necesare unui absolvent de master pentru a identifica solutii eficiente
de rezolvare a unor probleme de control pentru sisteme dinamice autonome, in diverse domenii de
activitate.

10. Evaluare*

Tip de activitate 10.1. Criterii de evaluare** 10.2. Metode de | 10.3. Pondere din
evaluare*+* nota finala
10.4. Curs Verificarea cunostintelor teoretice. Prezentare proiect 100%
individual

10.5. Seminar/laborator | Verificarea cunostintelor aplicative.

10.6. Standard minim de performanta

Cunoasterea notiunilor teoretice fundamentale si a conexiunilor dintre acestea. Pregatirea si expunerea
unui proiect individual.

Data completarii Semnatura titularului de curs Semnatura titularului de seminar
21.01.2021 Prof. dr. Bogdan Sasu Prof. dr. Bogdan Sasu

Semnatura directorului de departament
Prof. dr. Bogdan Sasu



