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1. PROIECTAREA ȘI EXPLOATAREA SISTEMULUI MECANIC AL ROBOTULUI 

1. Conceptul de proiectare 

2. Roboţi industriali: clasificare, structură, istoric.. 

3. Funcţiile R.I. 

4. Structuri mecanice utilizate în construcţia R.I. 

5. Transmisii mecanice utilizate la acţionarea roboţilor 

6. Construcţia şi exploatarea modulelor de translaţie acționate electric 

7. Construcţia şi exploatarea modulelor de translaţie acționate hudraulic și pneumatic 

8. Construcţia şi exploatarea modulelor de rotaţie acționate electric 

9. Construcţia şi exploatarea modulelor de rotaţie acționate hudraulic și pneumatic  

10. Construcţia şi exploatarea mecanismelor de orientare 

11. Concepţia modulară a construcţiei R.I 

12. Echilibrarea elementelor dispozitivului de ghidare 

13. Exactitatea şi încercarea R.I 

14. Aplicaţii ale R.I. 
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2. ROBOȚI MOBILI ȘI MICROROBOȚI 

1. Noțiuni introductive. Structura roboților mobili. 

2. Locomoția roboților mobili. 

3. Sisteme robotice pășitoare. 

4. Sisteme robotice mobile cu roți. 

5. Noțiuni de cinematica. 

6. Modelul cinematic direct. 

7. Constrângeri 

8. Manevrabilitatea roboților mobili. 

9. Spațiul de lucru al roboților mobili. 

10. Vehicule ghidate automat partea. 

11. Roboti mobili zburători – noțiuni introductive. 

12. Quadcoptere. 

13. Dinamica quadcopterelor. 
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3. PROGRAMAREA ROBOȚILOR MOBILI 

1. Noțiuni introductive. Structura sistemului de control a roboților mobili.  

2. Senzori pentru roboti mobili   

3. Localizarea roboților mobili și erori de localizare. 

4. Odometrie, dead reckoning. 

5. Reprezentarea harților. Localizarea probabilistica bazata pe harta. 

6. Tipuri de tehnici de localizare. Evitarea coliziunilor. Metoda gradientului.    

7. Planificarea traiectoriei roboților mobili. 

8. Tehnici de planificare a traiectoriei. Tehnici de căutare in grafuri 

9. Tehnici de navigare  
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