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APLICATII ALE SISTEMELOR ROBOTICE

1. Date despre unitatea de curs/modul

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Catedra/departamentul Informatica si Ingineria Sistemelor
Ciclul de studii Studii superioare de licenta, ciclul |

Programul de studiu

0714.7 — Robotica si mecatronica

Anul de studiu Semestrul Tip de Categoria Categoria de Credite
evaluare formativa optionalitate ECTS
Il (invdtamant cu frecventad); 6 S—unitatede | O-unitate de
E curs de curs 5
specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
Total ore in Din care
Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - ; - -
A eiv A . Proiect de Studiul materialului oo N
Invatamant Curs | Laborator/seminar . Pregatire aplicatii
an teoretic
150 30 30/15 30 45

3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul

Conform planului de Tnvatamant

Matematica superioara, Mecanica, Fizica, Bazele roboticii si mecatronicii,
Sisteme de actionare Tn robotica I, Sisteme de actionare Tn robotica II,
Proiectarea si Modelarea 3D

Conform competentelor

Citirea desenului tehnic, rezolvarea problemelor de cinematica, cineto-
statica, dinamicd, mecanicd, matematicd, sisteme de actionare,
proiectare.

4. Conditii de desfasurare a procesului educational pentru

Curs

Pentru prezentarea materialului teoretic in sala de curs este nevoie de tabla, proiector si
calculator. Nu vor fi tolerate intarzierile studentilor, absentele nemotivate precum si
convorbirile telefonice in timpul cursului (se permite folosirea telefonului doar n scopul
de a efectua anumite calcule matematice).

Laborator/seminar

Studentii vor perfecta rapoarte conform conditiilor impuse de indicatiile metodice.
Termenul de predare a lucrarii de laborator — 2 saptamani dupa finalizarea acesteia (sau
la finele semestrului Tn cazuri de exceptie). Pentru predarea cu intarziere a lucrarii aceasta
se depuncteaza cu 1pct./saptaméana de intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

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

CP3.1 Descrierea termino-logiei tehnice specifice si a elementelor conceptuale de baza ale
sistemelor (mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice, informatice etc.) utilizate
in robotica si mecatronica pentru realizarea de sisteme de automatizare.

CP3.2 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.



http://www.utm.md/

=/ll= uNIVERSITATEA TEHNICA )
’E'U A MOLDOVEI FISA UNITATII DE CURS/MODULULUI

CP3.3 Elaborarea modelului constructiv - functional si proiectarea ansamblurilor partiale
(mecanice, pneumatice, hidraulice, electrice, electronice etc.) integrate in subsisteme robotice
si mecatronice pentru automatizari locale.

CPA4. Proiectarea si realiza-rea ansamblurilor din domeniul roboticii prin proiectarea asistata
2D si 3D, dimensionarea si verificarea componentelor, alegerea si testarea mecanismelor si
microsistemelor de actionare, si integrarea senzorilor si traductoarelor necesari in structurile
robotizate

CP4.1 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 asistatda 2D /3D a RI.

CP4.2 Explicarea si interpretarea modului de operare in medii de lucru CAD si pentru
optimizare CAE 1in roboticd, cu aplicarea limitelor 1n exploatare a componentelor mecanice si
sistemelor de actionare a RI si respectiv elaborarea, in concordanta cu acestea, a tehnologiei de
fabricatie a reperelor mecanice si ansamblurilor robotice.

CP4.3 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.

CP4.4 Utilizarea metodelor moderne de evaluare (calcul asistat, modelare, simulare,
optimizare a functiondrii) in proiectarea optimald 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 1n aplicatii
robotizate

CP5.3 Selectarea efectorilor specifici realizarii diferitelor sarcini de lucru si a variantelor
constructive de RI, corespunzatoare realizarii unor diferite procese tehnologice precum si
modelarea 3D parametrizatd a ansamblurilor specifice pentru aplicatii robotizate.

CP5.4 Utilizarea metodelor de proiectare asistatd 2D / 3D, modelare 3D parametrizata si
simulare asistatad a functionarii RI pentru evaluarea performantelor acestor subsisteme, in
scopul implementdrii optimale a acestora in aplicatii robotizate pentru diferite procese
tehnologice.

CP5.5 Proiectarea interfetelor mecatronice de adaptare a efectorilor la roboti industriali si
realizarea prototipului virtual 3D al ansamblului general al acestora.

Competente
transversale

CTL1. Comportare onorabild, responsabild, etica, in spiritual legii pentru a asigura indeplinirea
sarcinilor profesionale.

CT2. Demonstrarea capacitatii de lucru in echipa, identificarea rolurilor si responsabilitatilor
individuale si comune, luarea deciziilor si atribuirea de sarcini, cu aplicarea de tehnici de
relationare si munca eficienta in cadrul echipei.

CT3. Demonstrarea spiritului de inifiativa si actiune pentru dezvoltare a profesionald si
personala, prin formare continud utilizdnd surse de documentare in limba romana si in limbile
de circulatie internationala.

6. Obiectivele unitatii de curs/modulului

Obiectivul general Capacitatea de a concepe creativ la nivel conceptual produse industriale, tehnologii,

echipamente si masini agricole, roboti industriali, sisteme de productie, elementele lor.
Sa explice continuturile teoretice, metodele si principiile de baza ale mecanicii tehnice.
Capacitatea de gestiune si management a proprietatii industriale, de protectie a
proprietatii intelectuale.

Cunoasterea notiunilor fundamentale ale Roboticii si dezvoltarea cunostintelor de
Automatica si Informatica Aplicata prin aplicatii in domeniul Roboticii.

Obiectivele specifice | Cunoasterea conceptelor majore referitoare la modelarea si planificarea miscarii

robotilor inteligenti
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robotilor si alte probleme conexe

final.

intelegerea relatiei dintre modelarea robotilor inteligenti, planificarea miscarii

Imbuné&tatirea cunostintelor de programare si de utilizare a Studierea si sustinerea
examenelor cursurilor de Aplicatii ale sistemelor robotice.
Sa rezolve cu ajutorul formulelor problemele de la testele intermediare si examenul

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Tematica activitatilor didactice

Numdrul de ore

invatamant | nvatdmant
cu cu frecventa
frecventa redusa

Tematica prelegerilor

T1. Tipuri de roboti si aplicatiile lor

1.1 Definitia si structura unui robot inteligent
1.2 Roboti industriali

1.3 Roboti mobili

1.4 Roboti medicali

4

T2. Robotii industriali si manipulatoarele — mijloace de automatizare
complexa a proceselor industriale

2.1.  Definitii, parametrii caracteristici si clasificarea robotilor industriali

2.2.  Roboti si manipulatoare in procese industriale

2.2.1. Roboti industriali si manipulatoare in turnarea materialelor metalice

2.2.2. Roboti si manipulatoare pentru forjare, matritare si tratamente termice
2.2.3. Roboti si manipulatoare in procese de sudare

2.2.4. Roboti si manipulatoare pentru prelucréri prin aschiere

2.2.5. Roboti industriali si manipulatoare 1n operatii de acoperiri de protectie si
estetice

2.2.6. Roboti si manipulatoare pentru montaj

2.2.7. Roboti si manipulatoare utilizate in alte domenii

2.3. Caracteristicile principalelor tipuri de roboti industriali

T3. Cinematica robotilor

3.1 Reprezentari si transformari omogene

3.2 Pozitia si orientarea efectorului in diferite tipuri de coordonate

3.3 Conventia Denavit-Hartenberg

3.4 Modelul geometric direct si invers

3.5 Modificarea diferentiala a situarii efectorului

3.6 Jacobianul unui robot. Modelul diferential al unui robot

3.7 Traiectoriile de miscare, tipuri de miscari, structurarea actiunilor robotului

T4. Elemente de dinamica robotilor

4.1 Marimile fundamentale

4.2 Variatia elementelor torsorului de reducere
4.3 Torsorul din cuplele unui robot

4.4 Formalismul Lagrange

4.5 Modelul dinamic direct si invers al unui robot

TS. Sisteme de actionare a robotilor si manipulatoarelor
5.1. Actionarea hidraulica

5.1.1. Sisteme hidraulice de pozitionare cu comanda secventiala
5.1.2. Sisteme electrohidraulice deschise cu comanda numerica
5.1.3. Sisteme electrohidraulice de urmarire

5.2. Actionarea electrica si mecanica

5.3. Actionarea pneumatica
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T6. Elemente constructive si de calcul ale robotilor industriali 5
6.1.  Introducere
6.2.  Constructia subansamblului cinematic principal
6.2.1. Batiu

6.2.2. Subansamblul pentru realizarea rotatiei principale in jurul axei verticale OZ
6.2.3. Subansambluri pentru realizarea robotilor industriali cu articulatii

6.2.4. Subansambluri pentru realizarea miscarii de translatie

6.3.  Sisteme de orientare

6.4.  Dispozitivele de apucare ale robotilor industriali

Total prelegeri: 30

Numarul de ore

Tematica activitatilor didactice Invatamant mva';amantv
cu cu frecventa
frecventa redusa
Tematica lucrarilor de laborator/seminarelor
LL1. Studiul structurii si constructiei manipulatoarelor si robotilor 4
LL2. Studiul reprezentarilor si transformarilor omogene ale unui robot 4
LL3. Studiul si cercetarea pozitiondrii si orientdrii efectorului final al unui sistem 4
robotic.
LLA4. Studiul, determinarea si rezolvarea modelului geometric al unui robot 3
S1. Transformari diferentiale - Jacobianul unui robot 4
S2. Structurarea miscarii unui robot. 4
S3.Planificarea si generarea traiectoriei unui robot. 4
S4.Planificarea traiectoriilor unui robot prin diferite metode: graful 4
vizibilitatii,descompunerea celulara, campul potential.
S5. Variatia elementelor torsorului de reducere 4
S6. Torsorul din cuplele unui robot 4
S7. Modelul dinamic direct si invers al unui robot 6
Total lucriri de laborator/seminare: 15/30
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9. Evaluare
N F‘lrr,“afl © Periodica Curenta Proiect/teza de an Examen final
invatamant Atestarea 1 Atestarea 2
Cu frecventa 10% 10% 10% 30% 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




