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TEMATICA

pentru ocuparea postului de sef de lucréri pozitial4

din Statul de functii al Departamentului de Mecatronici

A. SENZORI SI SISTEME SENZORIALE

1.

Generalitati privind sistemul informational
I.1.Introducere
1.2.Subsistemul informational
1.2.1. Generalitati
1.2.2. Traductoare si senzori
1.2.3. Caracteristici si performante ale traductoarelor si senzorilor
1.2.4. Caracteristici constructive
Alegerea si montajul traductoarelor de deplasare si pozitie
2.1.Generalitati
2.1.1. Masurarea numeric incrementati
2.1.2. Masurarea numeric absoluti
2.1.3. Ansamblul cinematic de masura
2.2.Traductoare numerice incrementale
2.2.1. Consideratii teoretice
2.2.2. Aspecte constructive ale traductorului incremental de rotatie
2.3.Traductoare numeric absolute
Masurarea fortelor si a momentelor
3.1.Introducere
3.2.Masurarea fortelor si a momentelor
3.2.1. Generalitati
3.2.2. Senzori tensometrici de forta - moment
3.2.3. Alte variante de senzori de forta - moment
Senzori de detectie
4.1.Generalitati
4.2.Senzori de locatie acustici
4.2.1. Senzori acustici pentru masurarea distantelor
4.2.2. Senzori de proximitate ultrasonici
4.3.Senzori de detectie optpelectronici
4.3.1. Generalitati
4.3.2. Senzori de proximitate optici
4.3.3. Senzori optici pentru determinarea pozitiei
4.3.4. Senzori optoelctronici pentru determinarea distante
4.4.Senzori vizuali
4.5.Principii de realizare a senzorului vizual
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4.5.1. Matrice de fotodiode pe corp solid
4.5.2. Senzor vizual cu dispozitive cu sarcini cuplate prin sarcini
4.5.2.1. Senzori vizuali matriciali

B. COMANDA ROBOTILOR

1. Robotul — sistem mecatronic
2. Metode de comanda a robotilor.
2.1. Comanda manuali.
2.2. Comanda automata.
2.3. Sisteme de coordonate utilizate.
2.4. Reglarea descentralizata si centralizati
3.Structura si integrarea sistemelor de comandi
3.1. Structura generala a sistemului de comanda.
3.2. Integrarea sistemului de comanda.
4. Strategii de reglare utilizate in comanda robotilor
4.1. Elemente de dinamica folosite in reglare.
4.2, Strategii de reglare.
4.3. Regulatorul PID
4.4. Reglarea cu reactie in forta.
5. Elemente de inteligenta artificiala utilizate in comanda robotilor
5.1. Comanda robotilor utilizdnd teoria multimilor
5.1.1. Structura regulatoarelor fuzzy
5.1.2. Metode de comanda a robotilor utilizdnd logica fuzzy.
5.2. Comanda robotilor utilizdnd retele neuronale artificiale.
5.3. Metode de comanda a robotilor utilizand retele neuronale artificiale.
6. Aplicatii si studii de caz. Robot RR educational
6.1. Sisteme de actionare utilizate in aplicatii bazate pe calculatoare PC.

C. CONDUCEREA SI PROGRAMAREA ROBOTILOR

1. Problemele si metodele generale de conducere a robotilor
2. Problema evolutiei in timp a miscirilor
3. Metode generale de conducere a robotilor
4. Clasificarea metodelor de conducere dupa modul de executie al depla—sad-rii
5. Clasificarea metodelor de conducere dupa coordonatele utilizate
6. Metode de conducere si programare a robotilor.
7.lasificarea metodelor in functie de modul de determinare a punctelor tinta.
8.Clasificarea metodelor in functie de modul de executare a miscarii
9.Clasificarea metodelor in functie de coordonatele folosite.
10. Parametrii sistem ai echipamentelor de comanda.
10.1.Clasificarea parametrilor sistem
10.2.Parametrii de comunicare
10.3.Parametrii controlerului
10.4.Parametrii de intrare-iesire
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10.5.Parametrii de comunicare a interfetei om-masina
10.6.Parametrii de miscare

11. Structura limbajului de programare
11.1.Logica programului
11.2.Elemente de sintaxa
11.3.Instructiuni
11.4.Functii

12. Utilizarea mediilor de programare online
12.1.Navigarea online
12.2.Comunicarea cu controlerul robotului
12.3.Configurarea sistemului
12.4.Dezvoltarea de aplicatii

D. BAZELE SISTEMELOR MECATRONICE

1. Notiuni generale:
1.1 Conceptul de “mecatronica’’
1.2 Evolutia istorica a sistemelor tehnice
1.3 Clasificarea sistemelor
1.4 Dezvoltarea educatiei in domeniul mecatronicii
2. Exemple de sisteme mecatronice:
2.1 Masini unelte si instalatii cu comenzi numerice
2.2 Aparatura electrocasnica
2.3 Roboti industriali
2.4 Roboti mobili
2.5 Microroboti
2.6 Automobilul mecatronic
2.7 Sisteme de clacul si periferice
2.8 Automate bancare si comerciale
2.9 Camere foto si video
3. Notiuni de modelare a sistemelor mecatronice;
4. Sisteme de actionare:
4.1 Actionarea electrica a sistemelor mecatronice
4.2 Actionarea hidro-pneumatica a sistemelor mecatronice
4.3 Actuatori speciali in mecatronica
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