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Notiuni generale. Disciplina si rolul ei in
pregatirea profesionala.

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 fsi
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 ofera o baza solida pentru: definirea
corecta a problemelor, care necesita folosirea si intelegerea corecta, de ansamblu, a ceea ce se numeste domeniul
roboti mobili si microroboti.

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

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

*  Competente de aplicare: capacitatea de a aplica diverse tipuri de roboti mobili: privire generala asupra
robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat, sisteme de conducere automata, 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.

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

*  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.

*  Competente de invdtare: 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.



Notiuni generale. Disciplina si rolul ei
in pregatirea profesionala.

* Cursul RMM se bazeaza pe cunostintele acumulate la
studierea urmatoarelor discipline: Matematica
superioara, Mecanica, Fizica, Bazele roboticii si
mecatronicii, Sisteme de actionare in robotica,
Proiectarea si Modelarea 3D, Aplicatii ale sistemelor
robotice.

* Cunostintele acumulate la studierea disciplinei vor fi
folosesc in urmatoarele cursuri: ,Sisteme si procese
tehnologice robotizate”, , Ingineria roboticii / Medii de
dezvoltare a aplicatiilor robotice”, ,Instrumentatii
virtuale pentru sisteme robotice”, , Practica si proiectarea

de licenta”.



Notiuni generale. Administrarea
unitatii de curs.
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Tiputi de Roboti mobili

Roboti manipulatori

Robot acvatici

Roboti pe
picioare
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Scopul aplicarii Robotilor mobili

Aplicatii in medii:

Periculoase;
Murdare;
Plictisitoare;
Dificile;

Medii agresive.

Sarcini efectuate:

Automatizare;
Reparatii;
Asistenta;
Autonomie;
Transport;
Monitorizare;
Salvare;
Interventie;
Actionare.

10/4/2022

Creste calitatea productiel

— Precizie superioara (micrometri)

— Precizie repetabila =» consistenta produselor
Creste eficienta

— Muncesc continuu fara a obosi

— Nu au nevoie de vacante
Creste siguranta

— Opereaza in medii periculoase

— Nu au nevoie de confort — aer conditionat, protectie
Reducere costuri

— Reducere numar rebuturi

— Cost redus pentru forta de munca
Reducere timp productie

— Raspuns rapid la modificarile de proiectare
Productivitate crescuta

— Creste valoarea productiei/persoan/ora
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Arhitectura Robotilor.

Structura Mecanica

— Model cinematic
—  Model dinamic

Actionare: Electrica, Hidraulica, Pneumatica, Muschi Artificial
Controlere (regulatoare)

Senzori

Comunicare

Interfata utilizator

Sursa de putere

Senzor1 mediu Planif. . | Structura
inconjurator miscare . | Mecanica

Configuratie

sensoriala
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Arhitectura robotilor cu aplicare in industrie

Sistem de programare Sursa de energie

l Instructiuni

_ Comenzi
Sistem de comanda ——— Sistem de actionare

Masuratori
Scopul aplicarii Robotilor mobi |al o ——————— Structura mecanica

ObservatiI IActiuni
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Structura cursului Roboti mobili si
Micro-roboti

Spatii de activitate si transformari spatiale. Sisteme de
coordonate;

Modele de orientare in spatiu;
Modele si metode de percepere a mediului de activitate;
Modele bazate pe procesarea imaginilor;

Sisteme multi robot. Roboti cu actiune colectiva. Roiuri de
roboti. Calcul colectiv;

Roboti cu modele din Inteligenta Artificiala;

Roboti — sisteme Multi-Agent;

Micro-Roboti. Colonii de micro-roboti;

Modelarea proceselor colaborative in sistemele multirobot;
Modele interactive Om- Robot.



10/4/2022

Sisteme Multi-Robot
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Sisteme Multi-Robot
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Roboti Cilectivi

10/4/2022 Note de curs: RMM 13



Roboti Colectivi
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Roboti Inteligenti
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Roboti cu proprietati cognitive

Cognitive Robotics




Micro-Roboti.

Treatment of
B_neast Cancer

Dendrimer

Novel M
Delivery

=

Lyposomes

Hydrogel
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Sisteme de coordonate si orinetare a
robotilor mobili
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Lista de teme pentru Teza de licenta:

Sistem informational educational pentru copii;
Sistem pentru modelarea 3D a bratului robotic;
Sistem Multi-Robot cu colaborare Master-Slave;

Sistem pentru ghidarea unui set de Roboti Mobili in
baza retelei Internet;

Sistem pentru ghidarea robotilor mobili in baza
informatiei video;

Sistem interactiv Om-Robot in baza comenzilor
vocale;

Sistem inteligent de comanda pentru colonii de
Roboti Mobili;



Tema Nr. 1



