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Interfete de proces

1. Sisteme de prelucrare numerica

2. Introducere In mediul de dezvoltare de aplicatii LabVIEW

3.Utilitarul de configurare al LabVIEW: MAX (Measurement and Automation eXplorer)
4. Structura unei interfete de proces

5. Clasificarea modurilor de cuplare a interfetelor de proces la PC

6. Magistrala PCI si PCI Express

7. Portul USB

8. Functiile VISA ale LabVIEW

9. Portul paralel al calculatorului

10. Interfata GPIB
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Conducerea robotilor industriali

1. Roboti industriali in sisteme de fabricatie

2. Roboti industriali paraleli

3. Modelul geometric al unui robot industrial

4. Transformare omogena si conventia Denawit-Hartenberg
5. Structura sistemului software pentru roboti industriali

6. Controlul robotilor in modul manual
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7. Programare la nivel prelucrare sau la nivel efector final

8. Instructiuni pentru definirea deplasarilor la nivel efector final pentru R.I.
9. Comenzi pentru executie in timp real

10. Generarea traiectoriei robotilor
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Roboti

1. Roboti stationari. Roboti comerciali

2. Roboti mobili. Vehicule ghidate automat

3. Clasificarea robotilor industriali

4. Structura sistemului de comanda si a sistemului de actionare

5. Modelul geometric invers al mecanismului generator de traiectorie
6. Modelul geometric invers al mecanismului de orientare

7. Metode de conducere de baza. Clasificare

8. Metode de conducere in coordonate c.c.c

9. Conducere in coordonate carteziene. Principii

10. Structura celulelor flexibile de fabricatie robotizate
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