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Astăzi, viața cotidiană și dezvoltarea civilizației umane nu mai pot fi prac-
tic concepute în afara suportului oferit de către robotică. Fie că este vorba de elimi-
narea totală a prezenței omului din diferite medii periculoase sănătății sale sub 
diverse aspecte, fie că este vorba de eliminarea operatorilor umani din activități 
excesiv repetitive care exploatează extrem de puțin inteligența, capacitatea de jude-
cată și de creație, fie că este vorba de asigurarea necesarului sporit de forță de 
muncă, de educarea acesteia sau de asigurarea unei game extrem de variate de ser-
vicii necesare societății umane, robotica a devenit astăzi omniprezentă și practic de 
neînlocuit. 

Robotica mobilă, puternic impulsionată de dezvoltarea exponențială a apli-
cațiilor sale mai ales în zona educației și a serviciilor dar și în cea a industriei, este 
un domeniul științific, teoretic și aplicativ, cu o dezvoltare spectaculoasă în ultimii 
ani. În prezent, robotica mobilă este capabilă să ofere utilizatorilor o gamă variată 
tipo-dimensională, aspect care a devenit posibil datorită suportului consistent oferit 
de către evoluțiile extraordinare și de nebănuit cu câteva decenii în urmă ale unor 
domenii cum sunt microelectronica, știința calculatoarelor, informatica aplicată, 
inteligența artificială, comunicațiile mobile sau mecatronica în general. 

Roboții mobili sunt structuri mecatronice evoluate, dotate cu un anumit 
grad de autonomie care se manifestă sub mai multe aspecte: autonomia de deplasa-
re în scenele de operare pregătite sau nepregătite aprioric, autonomia de decizie pe 
parcursul navigației și în realizarea celorlalte sarcini funcționale asociate, autono-
mia față de condițiile de mediu oferite de către scenele de operare, autonomia în 
raport cu necesitatea prezentei umane în proximitatea imediată, autonomia energe-
tică etc. Construcția și exploatarea roboților mobili menține practic în actualitate 
toate problemele generale ale roboților convenționali: mecanică versatilă și fiabilă, 
sisteme de acționare performante, sisteme senzoriale capabile să controleze cu pre-
cizie și rapiditate o gamă foarte largă de parametrii, sisteme de conducere cu func-
ționare adaptivă în timp real, precizie și repetabilitate în realizarea secvențelor de 
mișcare etc. În același timp, se cer rezolvate o serie de probleme noi, a căror com-
plexitate este direct proporțională cu gradul de autonomie care se dorește obținut: 
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cunoașterea scenei de operare și reactualizarea sa dinamică pe parcursul navigației, 
determinarea unei traiectorii optime din punct de vedere al sarcinii curente și al 
interacțiunii cu scena de operare, localizarea permanentă a robotului în scena sa de 
operare, tratarea în timp real a unui volum mare de informații diverse, de natură 
interoceptivă și exteroceptivă, asigurarea independenței energetice pe durata func-
ționării, coordonarea permanentă și în timp real cu celelalte sisteme conexe în sco-
pul realizării funcției propuse etc. Deoarece o autonomie relativ completă și oare-
cum comparabilă cu cea umană rămâne încă un deziderat al roboticii, problemele 
enumerate anterior sunt ponderate corespunzător gamei de aplicații la care trebuie 
să răspundă un anumit robot mobil. 

Trăsătura dominantă care individualizează clasa roboților mobili fată de cei 
convenționali rămâne însă funcția de navigație. Există doi factori primordiali care 
și-au adus o contribuție importantă și simultană în ultimii ani la dezvoltarea puter-
nică a sistemelor robotice cu capacitate de navigație: progresul deosebit al micro-
tehnologiilor și apariția unei cerințe fără precedent pentru structurile robotice desti-
nate serviciilor, distracției, scopului educațional sau cercetării științifice evoluate în 
domeniul inteligenței artificiale. Capacitatea de navigație a unei structuri mobile 
presupune în primul rând asigurarea mobilității acesteia prin intermediul unor solu-
ții constructive care trebuie să fie cât mai adecvate scopului propus. Urmărind spri-
jinirea directă a activităților didactice, materialul din acest volum vizează în primul 
rând structurile robotice mobile cu sustentație prin roți. 

Evoluția spectaculoasă a microtehnologiilor s-a manifestat pregnant în 
toate direcțiile care contribuie nemijlocit la realizarea sistemelor robotice dotate cu 
capacitate de navigație: structuri de conducere de tip PC, single board computer 
sau microcontroler, circuite embeded, senzori și sisteme senzoriale complexe, ser-
vosisteme miniaturale pentru acționarea electrică, noi și eficiente soluții pentru 
acumulatorii electrici, materiale de construcție noi și ușoare realizate prin tehnolo-
gii compozite, soluții moderne de îmbinări prin lipire, mult mai simplu de realizat 
dar și mai ușoare, utilizarea sistemului de poziționare globală GPS, elaborarea unor 
studii avansate asupra lumii biologice și definirea unor noi strategii de mobilitate și 
inteligență artificială inspirate din viața naturală, dezvoltarea fără precedent a teh-
nologiei informației, inclusiv prin disponibilitatea pe piață a unor pachete de pro-
grame standardizate care ușurează foarte mult munca proiectanților și cercetători-
lor, producerea pe scară largă a unor sisteme de comunicații wireless etc. Scădere 
considerabilă a prețurilor raportate la performanțele specifice a făcut ca microteh-
nologii dintre cele mai diverse să devină din ce în ce mai abordabile pentru foarte 
mulți cercetători, proiectanți și utilizatori ai sistemelor robotice dotate cu capacitate 
de navigație. 

Materialul cuprins în acest volum urmărește structura generală a cursului 
“Roboți mobili și microroboți”, curs existent în Planul de învățământ al domeniului 
de licență “Mecatronică și Robotică”, atât pentru specializarea “Mecatronică” cât și 
pentru specializarea “Robotică” în ultimul semestru de studii. Elaborat pe baza unei 
experiențe didactice dobândită pe parcursul a mai multor ani de predare, el aduce 
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un ansamblu de noțiuni și de cunoștințe suplimentare bazate pe elementele acumu-
late prin diferite discipline parcurse în semestrele anterioare.  

Conform programei analitice, materialul este structurat în douăzeci de su-
biecte tematice. Acestea au în vedere nivelul de cunoștințe specifice studentului din 
ultimul semestru de studii și corespunde spațiului de predare alocat în prezent. Din 
punct de vedere tematic sunt tratate noțiuni fundamentale privind aspecte introduc-
tive și constructive, arhitecturi generale, performanțe specifice, metode și tehnici 
de localizare a roboților mobili, teoria și practica planificării traiectoriei folosind 
metode locale sau globale de viziune asupra scenei de operare, tehnici de modelare 
geometrică a scenelor de operare și de construire a anvelopelor primare și secunda-
re pentru obstacole și pentru roboții mobili, generarea spațiului configurațiilor ca 
mediu de lucru pentru metodele de planificare a traiectoriilor, analize topologice 
asupra grafului configurațiilor, metode de generare a traiectoriei folosind graful de 
vizibilitate, decompoziția celulară exactă optimală, decompoziția celulară exactă 
neoptimală sau decompoziția celulară aproximativă, racordarea tronsoanelor poli-
gonale ale traiectoriilor folosind arce de cerc, curbe Spline sau arce de clotoidă, 
tehnici de navigația specifice mediului industrial care utilizează traiectorii cablate, 
cum ar fi filoghidarea, optoghidarea sau videoghidarea etc.  

Materialul inclus în această carte este realizat sub forma unor slide-uri și se 
dorește a fi un suport suplimentar de curs, necesar și util studenților pentru sinteti-
zarea elementelor studiate. Această nouă formă de prezentare permite o mult mai 
rapidă schematizare a noțiunilor transmise precum și ilustrarea lor grafică mult mai 
adecvată, ceea ce poate aduce poate aduce numeroase avantaje și beneficii în pro-
cesul de învățare. 

Craiova, februarie 2020 

Prof. univ. dr. ing. Mircea NIŢULESCU 

Departamentul de Mecatronică și Robotică 
Facultatea de Automatică, Calculatoare și Electronică 
UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA 
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