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Putem afirma cu certitudine ca stiinta roboticii este definita in prezent
printr-o dezvoltare extrem de spectaculoasa, fara precedent si caracterizata
printr-o adevarata explozie de aplicatii destinate atat mediului industrial cat
si celui al serviciilor, aspect resimtit puternic si in tara noastra. Fundamentata
pe acumulari consistente in timp, cantitative si calitative, care au fost
generate de catre evolutiile extraordinare si de nebanuit cu cateva decenii in
urma ale unor domenii cum sunt microelectronica, stiinta calculatoarelor,
informatica aplicata, inteligenta artificialda sau mecatronica in general,
diversele realizari ale stiintei roboticii au devenit in ultima perioada o
constantd aproape zilnica prin prezenta si promovare in mass-media. Se
dovedeste astfel faptul ca, in prezent, viata cotidiana si evolutia civilizatiei
umane nu mai pot fi concepute practic in afara suportului oferit de catre
robotica in toate domeniile vietii materiale si spirituale. Fie ca este vorba de
eliminarea totald a prezentei omului din diferite medii periculoase sanatatii
sale sub diverse aspecte, fie ca este vorba de eliminarea operatorilor umani
din activitati excesiv repetitive care exploateaza extrem de putin inteligenta
sa precum si capacitatea de judecata si creatie, fie ca este vorba de
asigurarea necesarului sporit de forta de munca, de educarea continua a
acesteia sau de asigurarea unei game extrem de variate de servicii necesare
societatii umane, robotica a devenit astazi omniprezenta si de neinlocuit
pentru aproape toate categoriile de varsta ale populatiei si in toate domeniile
curente ale vietii socio-economice.

Dezvoltarea exploziva a interesului stiintific, teoretic si aplicativ, pentru
robotica s-a dovedit a fi benefic pentru om si nicidecum impotriva sa, asa cum
aceasta idee a fost vehiculata nu cu mult timp n urma. Proiectarea, constructia,
dezvoltarea si implementarea aplicatiilor robotizate precum si intretinerea lor
functionald au creat numeroase locuri de munca, mult mai bine platite si in
acelasi timp utilizatoare a capacitatilor umane creative la un nivel superior.

Deoarece dezvoltarea aplicatiilor robotizate, cu caracter industrial dar
nu numai, ramane un domeniu infinit si practic nelimitat de creatie si activitate,
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devine imperios necesara existenta si activitatea continua a unui numar din ce
in ce mai mare de specialisti care sunt formati in primul rand prin mediul
universitar. Ca urmare, pregatirea specialistilor necesari domeniului roboticii
este si ea o activitate n plind expansiune in mediul academic din intreaga
lume. Deoarece o societate fara beneficille imense oferite de catre robotica
este Tn mod clar de neconceput pe viitor, peste tot a devenit prezenta aceasta
directie complexa si interdisciplinara de pregatire care este inteleasad ca
aducatoare de mari beneficii economice pe termen scurt si lung. Si daca
“fabrica viitorului” va fi in mare masura robotizata, viata cotidiana a oamenilor
in zona non-industriala va fi si ea de neseparat fata de prezenta roboticii si a
sprijinului acesteia in spatiul domestic, in educatie sau in interactiunea cu
mediul social. Dezvoltarea si aplicarea conceptului de Internet of things (loT)
va integra si mai bine robotica in viata noastra cotidiana, transformand-o pe
aceasta intr-un obiect permanent pentru schimbul de informatii dar si suport
contant in diferite situatii, civile, economice sau militare.

Pregatirea studentilor in domeniul roboticii trebuie sa ia in considerare
caracterul pluridisciplinar si de frontiera al stiintei mecatronicii din care face
parte acest domeniu. Dintre cei trei piloni fundamentali ai stiintei mecatronicii
de astazi, reprezentati evolutiv in timp de catre ingineria mecanica, ingineria
electrica si in final de catre ingineria controlului, calculatoarelor si tehnologia
informatiei, studentii trebuie sa-si insuseasca atat notiuni de baza cat si notiuni
de specialitate fara de care proiectarea si exploatarea sistemelor robotice nu
poate fi stapanita. Pe de alta parte, este evident ca ultimele realizari ale stiintei
roboticii i in mod sigur si cele ale viitorului isi vor gasi suport activ si primordial
prin cel de al treilea pilon enumerat anterior, pilon care va deveni astfel
preponderent si dominant.

Elaborat pe baza unei experiente didactice dobandita pe parcursul mai
multor ani de predare a disciplinei “Sisteme de conducere in robotica”,
materialul inclus in prezentul volum reuneste numeroase notiuni fundamentale
care pot fi apreciate ca fiind necesare pentru pregatirea generala a viitorilor
specialisti cu aceasta specializare. Selectia materialului a avut in vedere
nivelul de cunostinte acumulate anterior de catre studentii care au optat pentru
domeniul de licenta “Mecatronica si robotica”, disciplinele care urmeaza a fi
parcurse ulterior de catre acestia, precum si intervalul de timp alocat prin
actualele planuri de invatamant. Tn acest sens, pe lang& unele notiuni teoretice
noi, sunt incluse si mai multe studii de caz precum si exemple bazate pe
metode de sinteza studiate anterior la alte discipline si menite sa ilustreze
maniera de aplicare a acestor teorii pentru realizarea unor sisteme de
conducere in robotica.

Materialul inclus in aceasta carte este realizat sub forma unor slide-uri
si se doreste a fi un suport suplimentar de curs, deopotriva necesar si util
studentilor pentru sintetizarea elementelor abordate. Aceasta noua forma de
prezentare permite o mult mai rapida schematizare a notiunilor transmise
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precum si ilustrarea lor grafica mult mai adecvata. Si cum imaginile, schemele
Si punctarea ideilor sunt mult mai usor de inteles si de asimilat, deci mai
adaptate cerintelor actuale ale studentilor fata de procesul de predare, aceasta
forma de prezentare poate aduce numeroase avantaje si beneficii. Forma
tiparita a notelor de prezentare ale cursului sub aceasta forma permite
studentilor si o lectura mai usoara prin comparatie cu materialele de curs
traditionale, posibilitatea de a vizualiza in avans continutul urmatoarelor
prelegeri precum si o solutie practica prin care acestia pot sa-si noteze numai
elementele suplimentare ale prezentarii orale la care asistda pe marginea
fiecarui slide.

Din punct de vedere tematic, materialul cuprins in acest volum
urmareste programa analitica a cursului “Sisteme de conducere in robotica”
din domeniul de licentd “Mecatronica si robotica” in forma sa actuala. Pe de
alta parte, el poate fi util si studentilor care urmaresc alte directii de
specializare universitara, dar care sunt interesati de teoria si practica
constructiilor robotice.

Obiectivul generic principal al notelor de prezentare incluse in acest
volum este teoria si practica sistemelor de conducere ale roboatilor,
componentele, principile si particularitatile specifice functionale. Intr-o
maniera de prezentare care s-a dorit sintetica, concisa, evolutiva si deschisa,
structura materialului inclus in prezentul volum a urmarit in primul rand crearea
unui mediu care sa contribuie la intelegerea cat mai usoara a tuturor notiunilor
expuse. Pentru aceasta au fost introduse numeroase desene, imagini, schite,
exemplificari valorice concrete, studii de caz, exemple de proiectare precum si
raportari directe la modul in care aspectele analizate servesc in mod implicit
la functionarea unui sistem robot. Materialul este structurat in cinci capitole,
iar subiectele acestora vizeaza componentele unui sistem robot, principii
constructive si arhitecturi pentru sistemele de conducere, controlul traiectoriei
robotilor, aspecte fundamentale asupra robotului ABB IRB 1400 precum si
exemple de aplicare a unor metode elementare pentru sinteza schemelor de
comanda ale manipulatoarelor si robotilor.

Autorul Tsi exprima speranta ca toti studentii interesati de stiinta
roboticii vor gasi in prezenta carte un sprijin eficient si oportun pentru
intelegerea si acumularea eficientd a unor notiuni de baza utile legate de
conducerea sistemelor robotice.

Craiova, septembrie 2019
Prof. univ. dr. ing. Mircea NITULESCU
Departamentul de Mecatronica si Robotica

Facultatea de Automatica, Calculatoare si Electronica
UNIVERSITATEA DIN CRAIOVA
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CUPRINS

Capitolul 1. Componentele unui sistem robot

1.1 Structura mecanica si actionarile
1.2 Sursa energetica

1.3 Spatiul de operare

1.4 Programul functional

1.5 Sistemul de conducere

Sisteme de conducere in roboticd - Note de curs - Prof. univ. dr. ing. Mircea NITULESCU Cﬂp.] f 1

Capitolul 1. Componentele unui sistem robot

= Atunci cind ne referim la un robot exista tendinta naturala de
a subintelege numai o structura mecanica poliarticulata

+ Inrealitate este vorba de un echipament cu mult mai
complex, compus din blocuri functionale bine definite si aflate
permanent in stransd corelatie functionala reciproca

CONCLUZIE:

> Intrucat structura mecanica este numai o componenta
necesara dar nu si suficienta, denumirea generica de
sistem robot este mai adecvata acestui echipament
complex

Sisteme de conducere Tn roboticd - Mote de curs - Prof. univ. dr. ing. Mircea NITULESCU Cﬂpl /2
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Capitolul 1. Componentele unui sistem robot

n structura unui sistem robot se pot evidentia 5 componente
fundamentale, din a caror interconditionare rezulta functionarea
specifica:

1. Structura mecanica si actionarile
Sistemul de conducere
Sursa energetica
Programul functional

L B

Spatiul de operare

Sisteme de conducere n roboticd - Mote de curs - Prof. univ. dr. ing. Mircea NITULESCU Cﬂpl /3

Capitolul 1. Componentele unui sistem robot

Programul functional
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Fig. Componentele unui sistem robot

Sisteme de conducere in roboticd - Mote de cors - Prof. univ. dr. ing. Mircea NITULESCU Cﬂpl /4




16

SISTEME DE CONDUCERE IN ROBOTICA. Note de prezentare

CUPRINS

Capitolul 1. Componentele unui sistem robot

1.1 Structura mecanica si actionarile
1.2 Sursa energetica

1.3 Spatiul de operare

1.4 Programul functional

1.5 Sistemul de conducere
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1.1 Structura mecanica si actionarile

Acest bloc are rolul realizarii efective a migcarilor programate,
in anumite conditii de calitate.
* Structura mecanicd a unui robot poate avea forme extrem de

diverse, dar in general pot fi evidentiate 4 parti constitutive:
» Baza
# Bratul
+ Flansa port - terminal
# Terminalul robotului

Flanga port-terminal

Fig. Componentele fundamentale ale structurii mecanice a sistemului robot
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