CURRICULA UNITATII DE CURS/MODULULUI COD:5.07.0.039

,E-]LJ-’-GJME DATA: 16.08.2020

UNVERSITATEATEHNICA ROBOTI MOBILI S| MICROROBOTI
AMOLDOVEl PAGINA: 1/13

FACULTATEA CALCULATOARE, INFORMATICA SI MICROELECTRONICA
DEPARTAMENTUL INFORMATICA SI INGINERIA SISTEMELOR

APROBATA APROBATA
la sedinta DIIS la sedinta Consiliului FCIM
nr. din nr. din

Sef DIIS Presedintele Consiliului FCIM
Viorica Sudacevschi, conf. univ.,dr. Ion Balmus, conf. univ., dr.
Program de studiu: 0714.7 Robotica si mecatronica

Denumirea unitatii de curs: ROBOTI MOBILI S| MICROROBOTI

Beneficiari: Studentii anului IV, invatamant cu frecventa,

Ciclul de invatamant: Studii superioare de Licenta, ciclul I

Numarul de credite ECTS: 4 (60 ore in auditoriu si 60 ore de activitati individuale ale

studentului, 1 credit = 15 ore de activitati in auditoriu si 15

e, e

Titularul unitatii de curs: conf. univ., dr. Victor ABABI|I

semnatura titularului de curs




CURRICULA UNITATII DE CURS/MODULULUI COD:5.07.0.039

,E-HU_BJMIE DATA: 16.08.2020

UNVERSITATEATEHNICA ROBOTI MOBILI S| MICROROBOTI
AMOLDOVEl PAGINA: 2/13

. PRELIMINARII

Robotii mobili si microrobotii reprezintd un domeniu vast, cu aplicatii multiple. Abordarea unui
astfel de domeniu implica anumite riscuri, care sunt astazi mult amplificate, deoarece aproape toate
activitatile umane se folosesc de roboti, mai mult sau mai putin inteligenti, cu grade diferite de
mobilitate si, nu In ultimul rand, cu rapoarte cost/performanta greu de ierarhizat, conform unor criterii
unanim acceptate.

Scopul principal al disciplinei ,,Roboti mobili si microroboti” este studierea robotilor mobili si
microroboti, in principal , echipamentele care au un caracter dual-use, fiind cunoscut faptul ca
majoritatea tehnologiilor hightech isi au originea in cercetarile avansate, destinate tehnicilor militare,
celor cu caracter special, investigarii cosmosului, etc. In cadrul disciplinei se studiaza mai multe tipuri
de aplicatii concrete, care oferd o baza solidd pentru: definirea corectd a problemelor, care necesita
folosirea si intelegerea corectd, de ansamblu, a ceea ce se numeste domeniul roboti mobili si
microroboti

Unitatea de curs ,,Roboti mobili si microroboti” este inclusa in categoria unitatilor de curs de
specialitate pentru studentii programului de studiu 0714.7 Robotica si Mecatronica. Consolidarea
materialului teoretic si obginerea abilitatilor practice se realizeaza in procesul de indeplinire a lucrarilor
practice si de laborator, efectuarii proiectelor de licenta.

Obiectivele principale ale cursului ,,Roboti mobili si microroboti” reprezinta formarea la studenti
a urmatoarelor abilitati:

v Competente cognitive: cunoasterea, intelegerea si interpretarea continuturilor teoretice,
definitiilor, parametrilor caracteristici si clasificarea sistemelor robotice.

v' Competente de aplicare: capacitatea de a aplica diverse tipuri de roboti mobili: privire generala
asupra robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat, sisteme de conducere automatd, sisteme de
dirijare a robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat, elemente constructive si de calcul ale
robotilor mobili si microrobotilor, situatia actuala si tendintele dezvoltarii sistemelor microrobotice.

v Competente de analiza si predictie: capacitatea de analiza a diverselor situatii teoretice si
capacitatea de rezolvare inginereasca si eficienta a lor.

v Competente de comunicare: capacitatea de a explica in limba materna intr-o maniera clara si
precisa, oral si in scris, continuturile teoretice si practice de baza ale sistemelor robotice.

v Competente de invatare: capacitatea de a formula obiective cognitive si de alegere a cailor de
atingere a lor, aplicand diverse operatii mentale asa ca observatia, comparatia, generalizarea,
analiza si sinteza, inductia si deductia, analogia, modelarea etc.

I1. PRECONDITII DE ACCES LA UNITATEA DE CURS/MODUL:

Studentul trebuie sa cunoasca principiile de baza ale sistemelor robotice si sa posede deprinderi
de rezolvare a diferitor probleme teoretice cu caracter practic. Studierea si sustinerea examenului la
disciplina Roboti mobili si microroboti.

Pentru a atinge obiectivele cursului studentii trebuie sa posede competente si abilitati formate la
urmatoarele unitati de curs, prevazute de planul de invatamant: Matematica superioara, Mecanica,
Fizica, Bazele roboticii si mecatronicii, Sisteme de actionare in robotica, Proiectarea si Modelarea 3D,
Aplicatii ale sistemelor robotice.

I1l. COMPETENTELE CARE URMEAZA A FI DEZVOLTATE
Competentele formate de aceasta unitate de curs vor servi ca baza pentru formarea competentelor
profesionale in cadrul unitatilor de curs ,,Sisteme si procese tehnologice robotizate”, ,Ingineria
roboticii / Medii de dezvoltare a aplicatiilor robotice”, ,Instrumentatii virtuale pentru sisteme
robotice”, ,,Practica si proiectarea de licenta”.
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Unitatea de curs prevede formarea urmatoarelor competente profesionale si transversale:

CP3. Realizarea de aplicatii Hardware si Software de automatizare in roboticd si mecatronica
utilizand componente si ansambluri tipizate, partial tipizate si netipizate precum si medii de
dezvoltare specifice domeniului

v' Descrierea termino-logiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale sistemelor
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, informatice etc.) utilizate in robotica si
mecatronicd pentru realizarea de sisteme de automatizare.

v Explicarea, interpretarea si utilizarea principiilor de functionare ale subsistemelor (mecanice,
pneumatice, hidraulice, electrice etc.) in proiectarea si implementarea schemelor bloc si de
functionare pentru sisteme de automatizare utilizate in robotica si mecatronica.

v' Elaborarea modelului constructiv - functional si proiectarea ansamblurilor partiale (mecanice,
pneumatice, hidraulice, electrice, electronice etc.) integrate in subsisteme robotice si mecatronice
pentru automatizari locale.

CP4. Proiectarea si realiza-rea ansamblurilor din domeniul roboticii prin proiectarea asistatd 2D si
3D, dimensionarea si verificarea componentelor, alegerea si testarea  mecanismelor si
microsistemelor de actionare, si integrarea senzorilor si traductoarelor necesari in structurile
robotizate

v Descrierea principiilor necesare elaborarii modelelor geometrice, cinematice si dinamice de
ansamblu ale robotilor industriali (RI), alegerea si dimensionarea elementelor de actionare specifice
RI si proiectare asistatd 2D /3D a RL

v" Explicarea si interpretarea modului de operare in medii de lucru CAD si pentru optimizare CAE in
robotica, cu aplicarea limitelor in exploatare a componentelor mecanice si sistemelor de actionare a
RI si respectiv elaborarea, in concordantd cu acestea, a tehnologiei de fabricatie a reperelor
mecanice 1 ansamblurilor robotice.

v" Elaborarea modelului geometric, cinematic si dinamic direct si invers pentru ansamblul general al
RI cu diferite arhitecturi generale si a documentatiei complete pentru proiectul tehnic de executie in
medii de dezvoltare a aplicatiilor robotice.

v'Utilizarea metodelor moderne de evaluare (calcul asistat, modelare, simulare, optimizare a
functionarii) In proiectarea optimala a sistemelor robotice si a interfetelor hardware si software de
instrumentatie virtuald specific pentru achizitia, procesarea si interpretarea datelor experimentale.

CP5. Proiectarea, implementarea si exploatarea robotilor industriali, a sistemelor robotice complexe,
sistemelor de transport si transfer, si sistemelor conexe utilizate in aplicatii robotizate

v" Selectarea efectorilor specifici realizarii diferitelor sarcini de lucru si a variantelor constructive de
RI, corespunzdtoare realizdrii unor diferite procese tehnologice precum si modelarea 3D
parametrizatd a ansamblurilor specifice pentru aplicatii robotizate.

v" Utilizarea metodelor de proiectare asistata 2D / 3D, modelare 3D parametrizata si simulare asistata
a functionarii RI pentru evaluarea performantelor acestor subsisteme, in scopul implementarii
optimale a acestora in aplicatii robotizate pentru diferite procese tehnologice.

v" Proiectarea interfetelor mecatronice de adaptare a efectorilor la roboti industriali si realizarea
prototipului virtual 3D al ansamblului general al acestora.

CT1. Comportare onorabild, responsabila, eticd, in spiritual legii pentru a asigura indeplinirea
sarcinilor profesionale.

CT2. Demonstrarea capacitafii de lucru in echipa, identificarea rolurilor si responsabilitatilor
individuale §i comune, luarea deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de
relationare i munca eficienta in cadrul echipei.
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CT3. Demonstrarea spiritului de initiativa si actiune pentru dezvoltare a profesionald si personala,
prin formare continua utilizand surse de documentare in limba romana si in limbile de circulatie

internationala.
IV. ADMINISTRAREA UNITATII DE CURS
Numarul de ore Evaluarea
Codul Anul Semestrul Lucrari de| Lucrul
disciplinei| predarii Prelegeri | Seminare | Lo Credite| Curentd | Finala
aborator | individual
Invatamant cu frecventa
IV. | vl | 3 | - | 3 | 60 | 4 |2atestiri| examen
S.07.0.039 Invatimant cu frecventa redusi
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V. REZULTATELE iINVATARII, CONTINUTURI SI METODE DIDACTICE APLICATE

Continuturi Realizarea in timp (ore)*
o <X A invatamant
Rezultatele invitirii. Metode de Invatamant | frecventi
Studentul trebuie: Prelegeri Seminare / Lucriri de laborator predare cu frecventa redus:i
Prel. S?;T;)'/ Prel. ?e&)/
1 2 3 4 5 6 7 8

Sd cunoasca: Tema 1. Introducere. Privire Pentru prelegere: 3 -14

» Obiectivele si scopul generala asupra robotilor Lucrarea de laborator nr 1. - Demonstratii pe

disciplinei; mobili, vehicule ghidate Ghidarea sistemelor robotice in | tabla

= Conceptele principale ale automat si micro-roboti. spatii  de  orientare  Wi-Fi | - Expuneri

disciplinei; Introducere. Scurt  istoric. | (ESP8266 + RSSI). - Conversatii

= Conceptele principale ale Abordarea sistemica. Analiza Exemple de studierea practica si

robotilor mobili si sistemelor. Proiectarea | cercetarea structurii §i constructiei

microrobotilor; sistemelor. Proiectarea operarii | robotilor mobili. Pentru lucrarea de

» Proiectarea sistemelor; sistemelor. Conducerea laborator:

= Conducerea sistemelor. sistemelor. problematizarea;

sd fie capabil: tehnici de invatare

» Sd cunoasca conceptele interactiv-creativa

principale ale robotilor mobili si

microrobotilor,

= Sa analizeze, proiecteze si

conduce sistemele.

sd cunoascd: Tema 2. Sisteme de conducere | Lucrarea de laborator nr 2. Pentru prelegere: 4 -14

= Problematica sistemelor de
comanda,

» Structura §i reprezentarea
simbolica;

» Elemente de baza ale teoriei

automata.

Problematica  sistemelor de
comanda.  Privire  generala.
Structura Si reprezentarea

simbolica. Elemente de baza ale

Ghidarea sistemelor robotice in
spatii de orinetare Wi-Fi (ESP32 +
RSSI).

Exemple de cercetarea
transformarilor omogene care au

- Demonstratii pe
tabla
- Expuneri

Pentru lucrarea de
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sistemelor automate. teoriei  sistemelor automate. | /oc intr-un sistem robotic mobil. laborator:
sd fie capabil: Notiuni generale si definitii. Analiza si
» Sd cunoasca sistemele de Elemente dinamice. Elaborarea prelucrarea datelor
comanda ale robotilor mobili; schemelor structurale. experimentale
» Sd poata elabora scheme Liniarizarea ecuatiilor.
structurale. Modelare matematicda. Scheme
bloc. Reprezentarea problemelor
matematice  sub  forma de
schema-bloc.
sd cunoascd: Tema 3. Pentru prelegere: 4 -14
= Sistemele robofilor mobili. | Roboti mobili si vehicule Lucrarea de laborator nr 3. - Prezentari Power
Definitii. Clasificari; ghidate automat Ghidarea sistemelor robotice in | Point
»  Functiile i structura | Sisteme robot. Definitii. spatii cu sisteme de coordonate | - Demonstratii pe
robotilor; Clasificari Relative (Genuino 101). tabla
»  Functii principale si | Functiile si structura robotilor. Exemplu de studiere a pozigionarii si | - Expuneri
auxiliare; Functii principale si auxiliare. orientarii  efectorului  final  al | - Conversatii
= Structura generald a wunui | Structura generalda a unui robot | robotului mobil - Conversatii
robot mobil; mobil. Pentru lucrarea de
sd fie capabil: laborator:
= Sa utilizeze Sistemele Preluarea datelor
robotilor mobili. si analiza datelor
obtinute
sd cunoasca: Tema 4. Sisteme de dirijare a | Lucrarea de laborator nr 4. Pentru prelegere: 4 -14
= Metode de dirijare; robotilor mobili si vehiculelor | Ghidarea sistemelor robotice in | - Demonstratii pe
= Aparatura, elementele | ghidate automat spatii cu sisteme de coordonate | tabla
componente  si  structura | Notiuni introductive. Metode de | Absolute (GPS + RSSI). - Expuneri
sistemelor de dirijare; dirijare. Aparatura, elementele | Exemple de studiu si cercetare a | - Conversatii
= Formarea semnalelor de | componente Si structura | modelului geometric al unui robot
dirijare. Coordonatoare; sistemelor de dirijare. Formarea | mobil. Pentru lucrarea de
= Capul de dirijare cu un | semnalelor de dirijare. laborator:
giroscop; Coordonatoare. Capul de Analiza si
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= Capul de dirijare cu | dirijare cu un giroscop. Capul prelucrarea datelor
coordonator fix si giroscop | de dirijare cu coordonator fix si experimentale
mobil; giroscop mobil. Legile de
= lLegile de formare a|formare a semnalelor de
semnalelor de dirijare; dirijare. Structura sistemelor de
» Folosirea efectului Doppler | comanda cu dirijare automata.
in sistemele de dirijare si | Metode de descoperire.
descoperire cu actiune la | Descoperirea  obiectelor la
mare si foarte mare distantd, | distante foarte mari.
sd fie capabil: Generalitati. Folosirea efectului
» Sa utilizeze  aparatura, | Doppler in sistemele de dirijare
elementele componente i | si descoperire cu actiune la
structura  sistemelor  de | mare si foarte mare distanta.
dirijare a robotilor mobili. Codificarea  semnalelor  de
radiolocatie. Interconectarea
statiei de  radiolocatie cu
sistemele de calcul. Prelucrarea
primara a  semnalelor de
radiolocatie.  Notiuni  despre
prelucrarea secundara a
semnalelor de radiolocatie
Sd cunoasca: Tema 5. Aplicatii ale robotilor Pentru prelegere: 5 -14
» Roboyii mobilii terestru de tip | mobili Lucrarea de laborator nr 5. - Demonstratii pe
greu cu senile; Robot mobil terestru de tip greu | Ghidarea sistemelor Multi-Robot | tabla
= Sistemele automate de | cu senile. Generalitati. Sisteme | in spatii cu sisteme de coordonate | - Expuneri
stabilizare; automate de stabilizare. Sisteme | Relative (Genuino 101). - Conversatii
= Sistemele  de  navigatie | de navigatie terestra. Aplicatii | Exemple de studiere a
terestrd, dedicate transformarilor  diferentiale - | Pentru lucrarea de
sd fie capabil: Jacobianul unui robot mobil laborator:
» Sa determitne constructia Analiza si
generald a unui robot mobil prelucrarea datelor
terestru de tip greu cu senile. experimentale
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sd cunoascd: Tema 6. Situatia actuala si Pentru prelegere: 4 -14
= |storia miniaturizarii tehnicii; | tendintele dezvoltarii | Lucrarea de laborator nr 6. - Prezentari Power
» Miniaturizarea sistemelor microrobotice Ghidarea sistemelor Multi-Robot | Point

componentelor informatice si | Istoria miniaturizarii  tehnicii. | in spatii cu sisteme de coordonate | - Demonstratii pe

de putere ale roboyilor; Miniaturizarea  componentelor | Absolute (GPS + RSSI). tabla
= Dezvoltarea principiilor de | informatice si de putere ale | Exemple de structurari ale miscarii | - Expuneri

proiectare si  utilizare a | roboyilor. Dezvoltarea | unui microrobot. - Conversatii

sistemelor robototehnice in | principiilor de proiectare §i

procesul de miniaturizare. utilizare a sistemelor Pentru lucrarea de
sd fie capabil: robototehnice in procesul de laborator:
» Sa elaboreze, proiecteze si | miniaturizare.  Motivatia  si Analiza si

utilizeze sisteme | aplicatiile microrobotilor. prelucrarea datelor

robototehnice in procesul de | Microroboti. Roboti de sarituri. experimentale

miniaturizare. Biologie.
Sd cunoasca: Tema 7. Principii de construire Pentru prelegere: 4 -14

= Deosebirile sistemelor
microrobotice ca obiect de
proiectare;

»  Metodica proiectarii
modulelor sistemelor mini si
microrobotice;

= Sinteza
informationale
multifunctionale.

sd fie capabil:

= Sa  proiecteze
sistemelor
microrobotice.

structurilor

modulele
mini s1

a microrobotilor. Metode de
proiectare a microrobotilor
Deosebirile sistemelor
microrobotice ca obiect de
proiectare. Ordinea comund a
procesului metodic de
proiectare. Metodica proiectarii
modulelor sistemelor mini si
microrobotice. Sinteza
structurilor informationale
multifunctionale.  Sinteza  pe
criterii de sistem comun a
sistemelor microrobotice.

Lucrarea de laborator nr 7.
Modele colaborative
sisteme Multi-Robot.
Exemple de planificari §i generari
traiectoriei unui microrobot.

pentru

- Prezentari Power
Point

- Demonstratii pe
tabla

- Expuneri

- Conversatii

Pentru lucrarea de
laborator:

Analiza si
prelucrarea datelor
experimentale
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Sd cunoasca: Tema 8. Tipuri de microroboti Pentru prelegere: 2 -14
= Principalele tipuri de | Microroboti terestri. | Lucrarea de laborator nr 8. - Prezentari Power

microroboti; Microroboti cu posibilitati de | Modele  colaborative  pentru | Point
»  Despre microroboti terestri. | reconfigurare. Microroboti | sisteme Multi-Robot. - Demonstratii pe

Microroboti cu posibilitati de | speciali pentru functionarea in | Exemple  de  planificari  ale | tabla

reconfigurare; conditii  de  construire i | traiectoriilor unui microrobot prin | - Expuneri
»  Despre microroboti speciali | constructii. Microroboti | diferite metode: graful vizibilitatii, | - Conversatii

pentru  functionarea  in | (Microaparate - roboti) | descompunerea celulara, campul

conditii de construire si | zburatori. Microroboti cu bazare | potential. Modelul dinamic direct si | Pentru lucrarea de

constructii. Microroboti | in fluid. Microroboti utilizati in | invers al unui microrobot. laborator:

(Microaparate -  roboti) | medicina. Microroboti utilizati Analiza si

zburatori; in nanotehnologii. Microroboti prelucrarea datelor
» Despre microroboti cu bazare | utilizati in biotehnologii. experimentale

in fluid. Microroboti utilizati

in  medicina. Microroboti

utilizati in nanotehnologii.

Microroboti  utilizati  in

biotehnologii.
sd fie capabil:
» Sa distinga tipurile de

microroboti.
Total: Prelegeri — 8 teme Lucrari de laborator - 8 30 30
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VI. SUGESTII PENTRU ACTIVITATEA INDIVIDUALA A STUDENTILOR

e e

- studiul literaturii obligatorii conform listei surselor bibliografice prezentate in curricula;
- elaborarea sarcinilor individuale pentru seminare in conformitate cu tematica si structura

aprobata;

- realizarea temelor pentru acasa, propuse 1n cadrul lucrarilor de laborator;
Pe parcursul semestrului studentilor li se propune un set de probleme pentru dezvoltarea
abilitatilor practice de calcul ingineresc.

Nr. | Capitol, | Continut activitate individuala Durata, | Forma de Termeni de control
crt. | tema ore control (perioada)
1 T1,2 Insusire material teoretic 2 Verificare
LL1,2 la examen
Pregatire lectii 2 Discutii Examen
lectii
Pregatire lucrare de laborator 2 Discutii LL
Studiu individual. 2 Verificare 2 saptamani de la
Subiectul: Analiza sistemelor. indeplinire | data stabilirii sarcinii
Proiectarea sistemelor. Proiectarea sarcind
operarii sistemelor. Conducerea
sistemelor.
2 T3,4 insu§ire material teoretic 2 Verificare
LL3,4 la examen Examen
lectii 2 Discutii
lectii
Studiu individual. 2 Verificare | 2 saptamani de la
Subiectul: Sisteme robot. Definitii. indeplinire | data stabilirii sarcinii
Clasificari Functiile §i structura sarcind
robotilor.
Functii principale si auxiliare.
Structura generala a unui robot
mobil.
Pregétire lucrare de laborator 2 Discutii LL | Urmatoarea
saptamana
3 T5,6 Insusire material teoretic 4 Verificare
LL5,6 la examen
Pregatire lectii 2 Discutii Examen
seminar
Pregatire lucrare de laborator 2 Discutii LL
Studiu individual. 2 Verificare 2 saptdmani de la
Subiecte: Robot mobil terestru de tip indeplinire | data stabilirii sarcinii
greu cu senile. Generalitati. Sisteme sarcina
automate de stabilizare. Sisteme de
navigatie terestra. Aplicatii dedicate
4 | T7 Insusire material teoretic 2 Verificare
LL7 la examen Examen
Pregétire lectii 2 Discutii
seminar

10
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Pregatire lucrare de laborator:
Deosebirile sistemelor
microrobotice ca obiect de
proiectare. Ordinea comund a
procesului metodic de proiectare.
Metodica proiectarii modulelor
sistemelor mini si microrobotice.
Sinteza structurilor informationale
multifunctionale. Sinteza pe criterii
de sistem comun a sistemelor
microrobotice.

Discutii LL

Urmatoarea
saptamana

LL8

Insusire material teoretic

Verificare
la examen

Pregatire lectii

Discutii
seminar

Examen

Pregatire lucrare de laborator:
Microroboti terestri. Microroboti cu
Microroboti speciali pentru
functionarea in conditii de
construire i COnStructii.
Microroboti (Microaparate - roboti)
zburatori. Microroboti cu bazare in
fluid. Microroboti utilizati in
medicind. Microroboti utilizati in
nanotehnologii. Microroboti utilizati

in biotehnologii.

Discutii LL

Urmatoarea
saptamanad

| Total:

| 60

VII.

EVALUAREA UNITATII DE CURS

Forma de
invatamant

Periodica

Atestarea 1 Atestarea 2

Curenta

Lucrul individual

Examen final

Cu frecventa

15% 15%

15%

15%

40%

Standard minim de performanta:

Prezenta si activitatea la prelegeri si lucrari de laborator.
Obtinerea notei minime de ,,5” la fiecare dintre evaluari si lucrari de laborator.

VIIL LISTA DE SUBIECTE PENTRU EVALUARI PERIODICE SI CEA FINALA

NS

CHESTIONAR PENTRU ATESTAREA |

Introducere. Scurt istoric asupra robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat.
Abordarea sistemica. Analiza sistemelor.
Proiectarea sistemelor. Proiectarea operarii sistemelor.
Conducerea sistemelor.
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Problematica sistemelor de comanda. Privire generala.
Structura si reprezentarea simbolica.

Elemente dinamice.

5
6
7. Elemente de baza ale teoriei sistemelor automate. Notiuni generale si definitii.
8
9

Elaborarea schemelor structurale. Liniarizarea ecuatiilor.
10. Modelare matematica. Scheme bloc.

11. Reprezentarea problemelor matematice sub forma de schema-bloc

12. Sisteme roboti mobili. Definitii. Clasificari

13. Functiile si structura robotilor.

14. Functii principale si auxiliare.

15. Structura generala a unui robot mobil.

16. Notiuni introductive. Metode de dirijare. Aparatura, elementele componente si structura
sistemelor de dirijare.

17. Formarea semnalelor de dirijare. Coordonatoare.

18. Capul de dirijare cu un giroscop. Capul de dirijare cu coordonator fix si giroscop mobil.

19. Legile de formare a semnalelor de dirijare.
20. Structura sistemelor de comanda cu dirijare automata. Metode de descoperire. Descoperirea

obiectelor la distante foarte mari. Generalitati.
21. Folosirea efectului Doppler in sistemele de dirijare §i descoperire cu actiune la mare §i foarte

mare distantd.
22. Codificarea semnalelor de radiolocatie. Interconectarea statiei de radiolocatie cu sistemele de

calcul. Prelucrarea primara a semnalelor de radiolocatie.

23. Notiuni despre prelucrarea secundara a semnalelor de radiolocatie.
CHESTIONAR PENTRU ATESTAREA A |1-A

Robot mobil terestru de tip greu cu senile. Generalitati.
Sisteme automate de stabilizare.
Sisteme de navigatie terestra.

Istoria miniaturizarii tehnicii.

Miniaturizarea componentelor informatice si de putere ale robotilor.

1
2
3.
4. Aplicatii dedicate ale robotilor mobili
5
6
7

Dezvoltarea principiilor de proiectare si utilizare a sistemelor robototehnice in procesul de
miniaturizare.

8. Motivatia si aplicatiile microrobotilor.
9. Microroboti. Roboti de sarituri. Biologie

10. Deosebirile sistemelor microrobotice ca obiect de proiectare.

11. Ordinea comuna a procesului metodic de proiectare.

12. Metodica proiectarii modulelor sistemelor mini si microrobotice.

13. Sinteza structurilor informationale multifunctionale.

14. Sinteza pe criterii de sistem comun a sistemelor microrobotice

e, .

16. Mzcrorobo,tz speczalz pentru funcjlonarea in condz,tu de construzre Si constructii.
17. Microroboti (Microaparate - roboti) zburatori.

18. Microroboti cu bazare in fluid. Microroboti utilizati in medicind.

19. Microroboti utilizati in nanotehnologii. Microroboti utilizati in biotehnologii.

CHESTIONAR PENTRU EXAMEN

1. Introducere. Scurt istoric asupra robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat.
2. Abordarea sistemica. Analiza sistemelor.
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Proiectarea sistemelor. Proiectarea operarii sistemelor.

Conducerea sistemelor.

Problematica sistemelor de comanda. Privire generala.

Structura §i reprezentarea simbolica.

Elemente de baza ale teoriei sistemelor automate. Notiuni generale si definitii.

Elemente dinamice.

Elaborarea schemelor structurale. Liniarizarea ecuatiilor.

10 Modelare matematica. Scheme bloc.

11. Reprezentarea problemelor matematice sub forma de schema-bloc

12. Sisteme roboti mobili. Definitii. Clasificari

13. Functiile si structura robotilor.

14. Functii principale si auxiliare.

15. Structura generala a unui robot mobil.

16. Notiuni introductive. Metode de dirijare. Aparatura, elementele componente si structura
sistemelor de dirijare.

17. Formarea semnalelor de dirijare. Coordonatoare.

18. Capul de dirijare cu un giroscop. Capul de dirijare cu coordonator fix si giroscop mobil.

19. Legile de formare a semnalelor de dirijare.

20. Structura sistemelor de comanda cu dirijare automatd. Metode de descoperire. Descoperirea
obiectelor la distante foarte mari. Generalitati.

21. Folosirea efectului Doppler in sistemele de dirijare §i descoperire cu actiune la mare §i foarte
mare distanta.

22. Codificarea semnalelor de radiolocatie. Interconectarea statiei de radiolocatie cu sistemele de
calcul. Prelucrarea primara a semnalelor de radiolocatie.

23. Notiuni despre prelucrarea secundara a semnalelor de radiolocatie.

24. Robot mobil terestru de tip greu cu senile. Generalitati.

25. Sisteme automate de stabilizare.

26. Sisteme de navigatie terestra.

21. Aplicatii dedicate ale robotilor mobili

28. Istoria miniaturizarii tehnicii.

29. Miniaturizarea componentelor informatice si de putere ale robotilor.

30. Dezvoltarea principiilor de proiectare si utilizare a sistemelor robototehnice in procesul de
miniaturizare.

31. Motivatia si aplicatiile microrobotilor.

32. Microroboti. Roboti de sarituri. Biologie

33. Deosebirile sistemelor microrobotice ca obiect de proiectare.

34. Ordinea comuna a procesului metodic de proiectare.

35. Metodica proiectarii modulelor sistemelor mini si microrobotice.

36. Sinteza structurilor informationale multifunctionale.

37. Sinteza pe criterii de sistem comun a sistemelor microrobotice

eJe .

©oOoNO O AW

39. Mlcrorobo,tl speczall pentru func;‘lonarea in condl,tll de constrmre Si constructii.
40. Microroboti (Microaparate - roboti) zburatori.

41. Microroboti cu bazare in fluid. Microroboti utilizati in medicina.

42. Microroboti utilizati in nanotehnologii. Microroboti utilizati in biotehnologii.
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