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ROBOTI MOBILI SI MICROROBOTI

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
S—unitate de | O - unitate de
IV (Tnvdtdmant cu frecventa); 7 E curs de curs 5
specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
. Din care
Total ore in Ore auditoriale Lucrul individual
planul de - ; - -
A eiv A . Proiect de Studiul materialului oo N
Invatamant Curs | Laborator/Practice . Pregatire aplicatii
an teoretic
150 30 30/15 30 15 30
3. Preconditii de acces la unitatea de curs/modul
Conform planului de invdtamant | Matematica superioara, Mecanica si Fizica, Bazele roboticii si

mecatronicii, Sisteme de actionare inroboticd I, Sisteme de actionare Tn
robotica |1, Proiectarea si Modelarea 3D, Aplicatii ale sistemelor robotice.

Conform competentelor

Citirea desenului tehnic, rezolvarea problemelor de cinematica, cineto-
statica, mecanica, matematica.

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 Tn 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 in cazuri de exceptie). Pentru predarea cu intarziere a lucrarii
aceasta se depuncteaza cu 1pct./sdaptamana de intarziere.

5. Competente specifice acumulate

Competente
profesionale

CP 1. Rezolvarea problemelor specifice domeniului Robotica si mecatronica prin
aplicarea cunostintelor tehnice de specialitate
e Utilizeaza teorii si instrumente specifice domeniului (algoritmi, metode,
tehnici, protocoale, modele, scheme, diagrame etc.) pentru explicarea
structurii si functiondrii sistemelor robotice si mecatronice.
CP 2. Proiectarea componentelor hardware si aplicatiilor software pentru sisteme
robotice si sisteme de fabricatie robotizate
e claborarea conceptul si modelul constructiv-functional al sistemului si
utiliza ansambluri partiale integrate in proiectarea sistemelor robotice si
sistemelor de fabricatie robotizate, explicand si aplicand principiile de
functionare ale subsistemelor
e realiza mentenanta sistemului sistemelor robotice si mecatronice prin
planificarea si analiza testelor de diagnosticare si de performanta,
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inregistrarea problemelor si implementarea instrumentelor de asistentd
tehnica

Competente | CT 6. Comunicarea eficienta , lucru in echipd s i colaborarea
transversale | CT 7. Orientarea spre inva t are
CT 8. Gestionarea informatiilor si TIC

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
Automaticasi Informatica Aplicata prin aplicatii in domeniul Roboticii.

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

intelegerea relatiei dintre modelarea robotilor inteligenti, planificarea miscarii
robotilor si alte probleme conexe.

Tmbun3tatirea 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
final.

7. Continutul unitatii de curs/modulului

Numdrul de ore

Tematica activitatilor didactice invatamant | nvatamant
traditional dual
Tematica prelegerilor
T1. Introducere. Privire generali asupra robotilor mobili si vehiculelor 3 1
ghidate automat
1.1. Introducere. Scurt istoric
1.2 Abordarea sistemica

1.2.1. Analiza sistemelor

1.2.2. Proiectarea sistemelor

1.2.3. Proiectarea operdrii sistemelor
1.2.4. Conducerea sistemelor

1.3. Concluzii

T2. Sisteme de conducere automata. 4 1
2.1. Problematica sistemelor de comanda

2.1.1. Privire generala

2.1.2. Structura si reprezentarea simbolica

2.2. Elemente de baza ale teoriei sistemelor automate

2.2.1. Notiuni generale si definitii

2.2.2. Elemente dinamice

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

2.2.4. Reprezentarea problemelor matematice sub forma de schema-bloc

T3. Roboti mobili si vehicule ghidate automat 4 2
3.1. Sisteme robot. Definitii. Clasificari
3.2. Functiile si structura robotilor

3.2.1. Functii principale si auxiliare
3.2.2.  Structura generald a unui robot mobil

T4. Sisteme de dirijare a robotilor mobili si vehiculelor ghidate automat 4 1
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4.1,  Notiuni introductive. Metode de dirijare

4.2.  Aparatura, elementele componente si structura sistemelor de dirijare
4.2.1. Formarea semnalelor de dirijare. Coordonatoare

4.2.2. Capul de dirijare cu un giroscop

4.2.3. Capul de dirijare cu coordonator fix si giroscop mobil

4.2.4. Legile de formare a semnalelor de dirijare

4.2.5. Structura sistemelor de comandd cu dirijare automatd. Metode de

descoperire

4.3.  Descoperirea obiectelor la distante foarte mari
4.3.1. Generalitati
4.3.2. Folosirea efectului Doppler in sistemele de dirijare si descoperire cu

actiune la mare si foarte mare distanta

4.4.  Codificarea semnalelor de radiolocatie

4.4.1. Interconectarea statiei de radiolocatie cu sistemele de calcul
4.4.2. Prelucrarea primara a semnalelor de radiolocatie

4.4.3. Notiuni despre prelucrarea secundard a semnalelor de radiolocatie

T5. Aplicatii robotilor mobili 5 1

5.1. Robot mobil terestru de tip greu cu senile

5.1.1. Generalitati

5.1.2. Sisteme automate de stabilizare

5.2. Sisteme de navigatie terestra

5.3.  Aplicatii dedicate

T6. Situatia actuali si tendintele dezvoltirii sistemelor microrobotice 4 1

6.1 Istoria miniaturizarii tehnicii

6.2 Miniaturizarea componentelor informatice si de putere ale robotilor

6.3. Dezvoltarea principiilor de proiectare si utilizare a sistemelor robototehnice

n procesul de miniaturizare

6.4. Motivatia si aplicatiile microrobotilor

6.4.1 Microroboti

6.4.2 Roboti de sarituri

6.4.3 Biologie

T7.Principii de construire a microrobotilor. Metode de proiectare a 2 1

microrobotilor

T8. Tipuri de microroboti 2 2

Total prelegeri: 30 10
Numarul de ore
Tematica activitatilor didactice invatdmant | invatimant
traditional dual
Tematica lucririlor de laborator/practice

LL1. Ghidarea sistemelor robotice in spatii de orientare Wi-Fi (ESP8266 + RSSI) 4/2

LL2. Ghidarea sistemelor robotice in spatii de orinetare Wi-Fi (ESP32 + RSSI) 4/2

LL3. Ghidarea sistemelor robotice in spatii cu sisteme de coordonate Relative 4/2

(Genuino 101)

LL4. Ghidarea sistemelor robotice in spatii cu sisteme de coordonate Absolute 4/2

(GPS + RSSI)

LL5. Ghidarea sistemelor Multi-Robot in spatii cu sisteme de coordonate Relative 4/2

(Genuino 101)

LL6. Ghidarea sistemelor Multi-Robot in spatii cu sisteme de coordonate 4/2

Absolute (GPS + RSSI)
LL7. Modele colaborative pentru sisteme Multi-Robot 4/2
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LL8. Modele colaborative pentru sisteme Multi-Robot 2/1
Total lucrari de laborator/seminare: 30/15
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9. Evaluare

| Forma de

Periodica | Curenta | Proiect/teza dean |  Examen final
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invatdmant 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




