SUDTECTUL L.,

Evolutia si perspectivele robotilor mobili, domenii de utilizare, criterii
pentru clasificarea robotilor mobili si trasaturi caracteristice esentiale
ale robotilor mobili destinati mediului industrial

SUDTECIUL 2. e,

Arhitectura generala a unui robot mobil

SUBIECTUL B e

Aspecte constructive ale robotilor mobili cu sustentatie prin roti

SUDBIECTUI 4. e e

Localizarea robotilor mobili in scenele de operare

SUDIECTUL B e

Planificarea traiectoriilor robotilor mobili, fundamentarea teoretica si
abordarea continua in planificarea traiectoriei
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SUDTECTUL B e 41

Abordarea discreta a planificarii traiectoriei robotilor mobili si influenta
pasului de esantionare

SUDITECTU 7 e 47

Planificarea traiectoriilor robotilor mobili folosind volumul baleiat pe
traiectorie

SUBDIECTUI B e 51

Planificarea traiectoriei robotilor mobili prin metode locale si prin
metode globale

SUDITECIUL O e, 57

Modelarea geometrica a scenelor de operare. Principiul modelarii
analitice, al modelarii circulare si al modelarii poligonale

SUDBIECTUI L0 i e e 63

Modelarea geometrica a obstacolelor prin nodurile unei grile de
discretizare. Principiul modelarii prin coduri Freeman si prin celulele
unei grile de discretizare

SUDBDIECTUL L e e e 67

Modelarea geometrica a obstacolelor. Anvelope primare si anvelope
secundare

SUDITECTUL L2 71

Modelarea geometrica a robotilor mobili. Generarea spatiului
configuratiilor
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Relatii topologice in scena de operare. Graful configuratiilor



Cuprins

SUDBIECTUI 14 e
Metoda grafului de vizibilitate

SUDIECTUL A5,

Metoda decompozitiei celulare exacte, optimala si neoptimala

SUDIECTUL 16
Metoda decompozitiei celulare aproximative

SUDTECTUL 7 e e

Solutii pentru racordarea tronsoanelor traiectoriilor globale. Principiile
racordarii prin arce de cerc, al racordarii prin arce de cerc si curbe
Spline si al racordarii prin clotoide

SUDTECTIUL L8 e

Sisteme de navigatie cu traiectorii cablate. Principiul de navigatie
bazat pe filoghidare

SUBIECTUL L0 e

Sisteme de navigatie cu traiectorii cablate. Principiul de navigatie
bazat pe optoghidare

SUDTECTIUL 20 .o e

Sisteme de navigatie cu traiectorii cablate. Principiul de navigatie
bazat pe videoghidare



