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SISTEME DE CONDUCERE A ROBOTILOR
1. Date despre disciplind

Facultatea Calculatoare, Informatica si Microelectronica
Departamentul Ingineria Software si Automatica
Ciclul de studii Ciclul I, Studii superioare de licenta
Programul de studii 0714.6 Automatica si informatica
. Tip de Categoria Categoria de Credite
Anul de studii Semestrul eva{)uare formgativz'l opﬁog;lalitate ECTS
Anul 1V (invatamant cu frecventa) 7 E S- desqphné de | O- unitate d? curs 4
’ specialitate obligatorie
2. Timpul total estimat
dintre care
Total ore in planul de ore auditoriale lucrul individual
inviatimant . Lucrari de . Studiul materialului | Pregatire
Curs | Seminar Proiectare . c e
laborator teoretic aplicatii
Inviitimant cu frecventi 30 30 - 60

3. Preconditii de acces la disciplind

Matematica superioara, Mecanicd, Graficd inginereascd, Matematici speciale, Fizica,
Conform planului Traductoare si masurari, Masini electrice si actiondri, Electronica analogica si digitald, Teoria
de inviatiméant sistemelor, Sisteme cu microprocesoare, Modelare si identificare, Prelucrarea semnalelor,
Programarea calculatoarelor, Structuri de date si algoritmi.

4. Competente specifice acumulate

Competente Rezultate ale invitarii conform nivelului CNC

Generale/Profesionale Absolventul/candidatul la atribuirea calificarii poate:
CG 2. Operarea cu concepte 3. utiliza conceptele din informatica, tehnologia calculatoarelor si a aplicatiilor
fundamentale din stiinta acestora in electronica si automatizari
calculatoarelor, tehnologia informatiei | 4. rezolva probleme din domeniul electronica si automatizari prin proiectarea
si comunicatiilor hardware-software integrata
CP 4. Implementarea, evaluarea si 15. implementa sisteme de conducere a proceselor, robotilor si a liniilor de
mentenanta sistemelor de conducere fabricatie
automata 16. realiza mentenanta sistemelor de conducere, monitorizare si control

5. Continutul disciplinei

Numarul de ore
Tematica activitatilor didactice invatimént cu
frecventa
Tematica cursurilor Sisteme de conducere a robotilor
Tema 1. Definitiile Mecatronicii si Roboticii. Probleme si aplicatii specifice sistemelor )
mecatronice si robotilor. Functiile si structura sistemelor mecatronice si ale robotilor industriali.
Tema 2. Aspecte privind cinematica robotilor industriali. Exemplul manipulatorului cu doua )
grade de libertate
Tema 3. Miscarea rigidului si transformari omogene. Matrici diagonal antisimetrice, viteze si )
acceleratii unghiulare, compunerea vitezelor unghiulare.
Tema 4. Analiza cinematica directd. Conventia Denavit-Hartemberg. 2
Tema 5. Problema cinematica inversa - calculul vitezelor liniare si unghiulare. 2
Tema 6. Jacobianul manipulatorului. Problema inversa a vitezelor si acceleratiilor. Redundanta )
gradelor de mobilitate.
Tema 7. Generarea traiectoriilor. Aspecte generale; Functii polinomiale de gradul trei; Functii 3
polinomiale de ordin superior; Functii liniare cu racordare parabolica.
Tema 8. Structura ierarhizatd de conducere a sistemelor mecatronice si a robotilor. 1
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Numarul de ore

Tematica activitatilor didactice invatimant cu
frecventa

Tema 9. Modelul dinamic al manipulatorului. Structura modelului dinamic. Modelul dinamic al
structurii mecanice. Forma explicitd a modelului dinamic.

2

Tema 10. Utilizarea formalismului Euler-Lagrange pentru obtinerea modelului dinamic al

structurii mecanice.

Tema 11. Modelul dinamic al sistemului de actionare. Modelul dinamic holist.

Tema 12. Sinteza sistemului de conducere a robotilor. Caracteristici ale sistemului robotic de
conducere. Structuri si algoritmi de reglare.

Tema 13. Sinteza sistemelor locale de pozitionare.

Tema 14. Sinteza sistemelor locale pentru urmarirea traiectoriei.
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Total curs:

Tematica lucrarilor de laborator Sisteme de conducere a robotilor

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

LL2. Stabilirea datelor pentru modelarea geometrica a robotului.

LL3. Modelarea geometrica a structurii unui robot.

LL4. Modelarea cinematica a mecanismului generator de traiectorii.

LLS5. Modelarea dinamica a structurilor mecatronice si a robotilor.

LL6. Analiza comportamentului reactiv al robotului.

LL7. Miscare robotica si odometrie.

LLS8. Sinteza sistemelor de conducere a robotilor.
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Total lucrari de laborator:
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7. Evaluare

Pondere pe Nota
Tip de evaluare Modul de desfasurare, standard minim de performanta componente <
’ ’ . generala
de continut
invatamant cu frecventa
Evaluare periodica
EP1 Lucrare de control in forma scrisa cu Intrebari teoretice si o Nota
. ’ 15% . 1s
rezolvarea de probleme, formulatinbazatemelor 1-7. semestriala
EP2 Lucrare de control In forma scrisa cu Intrebdri teoretice si o 60%
. ’ 15%
rezolvarea de probleme, formulatinbazatemelor 8-15.




Pondere pe

. . s o Nota
Tip de evaluare Modul de desfasurare, standard minim de performanta componente <
’ ’ . generala
de continut
invitimant cu frecventi
Evaluare curentd | Participarea activa la lucrarile de laborator cu prezenta
minima de 50% o
. e y 15%
Participarea activa 1n discutii la orele de curs cu prezenta
minimd de 50%
Studiu individual | Prezentare / discurs la tema aleasa 15%
Examen semestrial | Examen in scris, pe variante. Notare conform baremului Evaluare
40% finala
40%




