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Subiecte: 

1. Solutii constructive organologice pentru ansambluri partiale de roboti industriali (asamblarea 
rotilor dintate pe arbori, lagaruirea radial-axiala a arborilor, cuplaje cu amortizare torsionala). [1] 

2. Elemente fundamentale de calcul cinematic al robotilor industriali. modelul geometric direct 
pentru un robot industrial cu cinematica liber aleasa (reprezentare conventionala, parametrii 
Denavit-Hartenberg, matrici partiale si totale pentru transformari omogene de coordonate) [2] 

3. Structura sistemului mecanic al robotilor industriali: subsisteme componente, ordinea de 
dispunere a principalelor ansambluri componente ale robotilor industriali corelativ cu modul de 
amplasare al robotilor industriali. [3], [4] 

4. Sisteme de actionare electica a robotilor industriali: categorii de motoare de actionare, modul de 
amplasre a acestora, variatoare electronice de turatii. [3], [4] 

5. Structura axelor comandate numeric ale robotilor industriali: schema bloc si componenete 
specifice, modul de amplasare a traductoarelor, bucle de comanda si de reactie. [3], [4] 

6. Elemente de calcul in proiectarea efectorilor de tip sistem de prehensiune: schema de calcul 
pentru determinarea fortelor ce actioneaza asupra obiectului manipulat de catre un robot 
industrial cu cinematica liber aleasa; determinarea fortelor gravitationale si inertiale ce actioneaza 
asupra obiectului manipulat; reducerea fortelor la nivelul contactului bacuri-obiect manipulat; 
determinarea fortei necesare de strangere pentru un efector cu bacuri in miscare de translatie si 
actionare hidraulica sau pneumatica prin mecanism cu bare articulate [3], [4] 

7. Sisteme de alimentare - transport - transfer cu robocare. [5] 
 

Nota: Se va trata unul din cele 5 subiecte la alegere. 
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