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MECATRONICA SI ROBOTICA

1. Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare Informatica si Microelectronica
Catedra/departamentul Ingineria Software si Automatica
Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul |
Programul de studiu 0714.6 Automatica si Informatica
. Tip de Categoria Categoriade | Credite
Anul de studiu Semestrul P & . . & .
evaluare formativa optionalitate ECTS
S—unitatede | O - unitate de
IV (Tnvatamant cu frecventa) 6 E curs de curs 4
specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
Total ore in Din care
i — —
Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - - ; ;
A wis A . Proiect de Studiul materialului s N
invatamant Curs | Laborator/seminar . Pregatire aplicatii
an teoretic
120 30 30 - 30 30

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Matematica superioara, Mecanicd, Grafica inginereascda, Matematici speciale, Fizica,

Conform planului | Traductoare si masurari, Masini electrice si actionari, Electronica analogica si digitala,

de invatamant

Teoria sistemelor, Sisteme cu microprocesoare, Modelare si identificare, Prelucrarea
semnalelor, Programarea calculatoarelor, Structuri de date si algoritmi.

Conform

competentelor

Competente si cunostinte de analiza si proiectare a structurilor mecanice, de mdsurare a
marimilor geometrice si fizice, de prelucrare a semnalelor in vederea obtinerii informatiei
despre evolutia proceselor fizice, de modelare matematica si identificare a proceselor
fizice si a sistemelor tehnice, de analizd si sinteza a sistemelor liniare si discrete de
conducere automata, de elaborare si implementare a legilor de conducere, de estimare
si optimizare a performantelor sistemelor automate, de actionari electrice, hidraulice si
pneumetice, de tehnici programare.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de tabla, proiector si

Curs . NS .

calculator. Nu vor fi tolerate intarzierile studentilor.
Laborator/ Sala dotata cu videoproiector/tabla, standuri de laborator specifice, indrumare metodice.
seminar Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.

Termenul de sustinere a lucrarii de laborator — o saptamana dupa finalizarea acesteia.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP1. Utilizarea de cunostinte de matematica, fizica, mecanica, tehnica masurarii, grafica
inginereasca, electronica si actionari in ingineria sistemelor.

v' Rezolvarea problemelor uzuale de conducere a structurilor mecatronice si a robotilor
prin identificarea de tehnici, principii, metode adecvate si prin aplicarea matematicii,
cu accent pe metodele de calcul numeric.

v' Aprecierea potentialului, avantajelor si dezavantajelor unor metode si procedee din
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domeniul modelarii si conducerii structurilor mecatronice si a robotilor, a nivelului de
documentare stiintifica al proiectelor si al consistentei aplicatiilor folosind tehnici
matematice si alte metode stiintifice.

v Elaborarea de proiecte Th domeniul model3rii si conducerii structurilor mecatronice si a
robotilor, selectand si aplicand metode matematice si alte metode stiintifice specifice
domeniului.

CP 3. Utilizarea fundamentelor automaticii, a metodelor de modelare, simulare, identificare
si analiza a proceselor, a tehnicilor de proiectare asistata de calculator.

v' Identificarea conceptelor avansate si inteligente ale teoriei sistemelor, ingineriei
reglarii automate, modelarii si simularii, precum si a metodelor de analiza a proceselor,
in scopul explicarii problemelor de bazd din domeniul conducerii structurilor
mecatronice si a robotilor.

v' Explicarea si interpretarea problemelor de automatizare a proceselor industriale
complexe prin aplicarea metodelor si algoritmilor de conducere a structurilor
mecatronice si a robotilor, precum si a tehnicilor de proiectare asistata de calculator.

v" Rezolvarea unor tipuri de probleme complexe de conducere prin folosirea de metode,
tehnici si algoritmi avansati de conducere numerica.

v' Sinteza si implementarea sistemelor de conducere numerica avansata a proceselor
industriale complexe, robotilor si liniilor de fabricatie flexibile.

Competente
transversale

CT1. Aplicarea, in contextul respectarii legislatiei, a drepturilor de proprietate intelectuala
(inclusiv transfer tehnologic), a metodologiei de certificare a produselor, a principiilor,
normelor si valorilor codului de etica profesionald in cadrul propriei strategii de munca
riguroasa, eficienta si responsabila.

CT2. Identificarea rolurilor si responsabilitatilor intr-o echipa plurispecializata, luarea
deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de relationare si munca eficienta in
cadrul echipei.

CT3. Identificarea oportunitatilor de formare continua si valorificarea eficienta a resurselor
si tehnicilor de Tnvatare pentru propria dezvoltare.

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general Obiectivul principal al cursului constd in prezentarea fundamentelor teoretice si

cunostintelor practice necesare pentru proiectarea sistemelor de conducere a
structurilor mecatronice si a robotilor.

Obiectivele specifice | Asimilarea de cunostinte si abilitati privind:

e componentele si tendintele actuale in domeniul mecatronicii si roboticii;

e principiile constructiv-functionale ale sistemelor mecatronice si robotice;

¢ analiza datelor experimentale legate de sistemele mecatronice si robotice;

e modelarea matematica a structurilor mecatronice si a robotilor industriali;

e planificarea si generarea traiectoriilor de miscare a robotilor;

e utilizarea calculatorului pentru modelare si simulare in proiectarea structurilor
mecatronice si a robotilor;

e sinteza sistemelor de conducere automatda a structurilor mecatronice si a

robotilor;

programarea diverselor sarcini de functionare a robotilor.

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numarul de ore

Tematica activitatilor didactice fnvatdmant | Tnvatamant
cu cu frecventa
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\ frecventa ‘ redusa
Tematica prelegerilor

T1. Definitiile Mecatronicii si Roboticii. Probleme si aplicatii specifice sistemelor 2

mecatronice si robotilor. Functiile si structura sistemelor mecatronice si ale

robotilor industriali.

T2. Aspecte privind cinematica robotilor industriali. Exemplul manipulatorului 1
cu doua grade de libertate

T3. Miscarea rigidului si transformari omogene. Matrici diagonal antisimetrice, 2

viteze si acceleratii unghiulare, compunerea vitezelor unghiulare.

T4. Analiza cinematica directa. Conventia Denavit-Hartemberg. 2

T5. Problema cinematica inversa - calculul vitezelor liniare si unghiulare. 2

T6. Jacobianul manipulatorului. Problema inversa a vitezelor si acceleratiilor. 3
Redundanta gradelor de mobilitate.

T7. Generarea traiectoriilor (Aspecte generale; Functii polinomiale de gradul 3
trei; Functii polinomiale de ordin superior; Functii liniare cu racordare
parabolica).

T8. Modelarea dinamica. Metoda ecuatiilor Newton—Euler; Lagrange-Euler; 4
Ecuatiile dinamice.

T9. Structura ierarhizata de conducere a sistemelor mecatronice si a robotilor. 1

T10. Sinteza sistemelor de reglare locale a articulatiilor robotilor. 4

T11. Compensarea efectelor variatiei inertiei si momentului de gravitatie al 1
mecanismului asupra comportarii sistemului.

T12. Compensarea efectelor neliniare in sistemele de reglare locale. 1

T13. Sinteza sistemelor de reglare dinamice. 2

T14. Sinteza sistemelor de reglare locale pentru urmarirea traiectoriei. 2

Total prelegeri: 30
Tematica lucrarilor de laborator/seminarelor

LL1. Studiul constructiei sistemului mecanic al unui robot. Schema cinematica a 3
unui robot.

LL2. Stabilirea datelor pentru modelarea geometrica a robotului. 4

LL3. Modelarea geometrica a structurii unui robot. 4

LL4. Modelarea cinematica a mecanismului generator de traiectorii. 4

LL5. Modelarea dinamica a structurilor mecatronice si a robotilor. 4

LL6. Sinteza sistemelor de reglare locale a articulatiilor robotilor. 4

LL7. Compensarea efectelor variatiei inertiei si momentului de gravitatie al 4
mecanismului asupra comportarii sistemului.

LL8. Sinteza sistemelor de reglare dinamice. 3

Total lucrari de laborator/seminare: 30
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9. Evaluare
Curentd Proiect de an Examen final
Atestarea 1 Atestarea 2
30% 30% 0 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;
Demonstrarea in lucrarea de examinare finald a cunoasterii fundamentelor teoretice si a competentelor

pra ctice necesare

pentru intelegerea organizarii, functionarii si proiectarii sistemelor de conducere a

structurilor mecatronice si a robotilor.




