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Infrastructura de cercetare

Laborator de Robotica C303

Laboratorul de Robotica din cadrul Departamentului de Mecatronica si Dinamica
Masinilor asigura infrastructura necesara desfasurarii activitatilor didactice si de cercetare
pentru studentii, doctoranzii si cadrele didactice ale Facultatii de Autovehicule Rutiere,
Mecatronica si Mecanica, precum si alte facultati ale Universitatii Tehnice din Cluj-Napoca.
Tn cadrul laboratorului se deruleaza activitati de cercetare stiintifica si pregétire doctorala,
consolidate de experienta indelungata a colectivului departamentului in domeniile

ingineriei mecanice, mecatronicii si roboticii.

Activitatile practice desfasurate in laborator permit aprofundarea cunostintelor
teoretice dobandite la curs, prin aplicatii realizate cu ajutorul echipamentelor si sistemelor
robotice disponibile. Utilizarea robotilor in cadrul activitatilor desfasurate contribuie la
formarea uneiintelegeri solide a principiilor stiintifice fundamentale si a tehnicilor specifice
sistemelor robotizate, facilitand totodata accesul studentilor la tehnologii moderne si

stimulandu-i in dezvoltarea de solutii pentru diverse probleme aplicative.

Laboratorul este echipat cu sisteme si echipamente industriale si didactice
moderne, tehnica de calcul, software specializat pentru modelare si simulare, precum si
mijloace multimedia (inclusiv tabla interactiva) pentru sustinerea activitatilor practice si de
prezentare. Infrastructura include o retea de 12 calculatoare dotate cu aplicatiile necesare

desfasurarii activitatilor didactice si de cercetare.

Laboratorul asigura baza materiala pentru discipline precum: Robotica, Robotica
si microroboti, Robotica avansata, Agenti autonomi inteligenti, Automatizarea si
robotizarea proceselor industriale specifice mecanicii fine, Elemente de inginerie

mecanica s.a.

Dotarea laboratorului integreaza standuri si echipamente specializate, proiectate
pentru investigarea aspectelor fundamentale si aplicative ale roboticii. Dintre acestea se

amintesc:



e Roboti mobili

Dintre robotii mobili educationali se mentioneaza robotii mobili cu diverse sisteme
de locomotie din seria Lynxmotion si robotii mobili ROBOTINO (Figura 4). Au fost de
asemenea, dezvoltati si alti roboti mobili cu roti clasice si omnidirectionale, cu senile si cu

sisteme de locomotie hibride.

in Figurile 1, a), b), c) si d) sunt prezentati roboti mobili din seria Lynxmotion aflati
in dotarea Laboratorului de Robotica. Acesti roboti educationali sunt proiectati inteligent si
executati cu precizie din lexan si placi din aluminiu. Componentele electronice si softurile
necesare pentru ca robotii sa poata fi utilizati in activitatile didactice de cercetare sunt de

asemenea disponibile in laborator.

c) BH3-R d) MINI-HEX.

Figura 1. Roboti hexapozi

a) BRAT b) ROBONOVA-1

Figura 2. Roboti bipezi



Figura 4. Robotul mobil Robotino

Realizarile proprii ale laboratorului si alti roboti educationali sunt prezenti in

urmatoarele figuri:

a) senile b) modular cu roti clasice

Figura 5. Roboti mobili cu diverse sisteme de locomotie



Figura 7. Roboti mobili omnidirectionali

Figura 8. Roboti mobili cu locomotie hibrida picior-roata a), b)



Figura 11. Roboti modulari cu module prismatice hexagonale
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Figura 12 Divizie de drone

In cadrul proiectului Modelarea, simularea si realizarea unor familii de sisteme
robotizate pentru inspectie si explorare au fost dezvoltate sistemele modulare SRMIE-1,

SRMIE-2 si SRMIE-3 prezentate in Figurile 13 si 14.

Aceste Sisteme Robotice Modulare de Inspectie si Explorare (SRMIE) sunt formate
din multiple module motoare si pasive conectate intre ele prin articulatii universale.
Modulele motoare asigura functia de propulsie a sistemului robotizat iar modulele pasive
au rol in transportul echipamentului necesar realizarii operatiilor de inspectie, explorare
etc. Sisteme robotice modulare pot fi utilizate pentru inspectia si explorarea tevilor cu

diametre interioare cuprinse intre 130 si 200 mm.



a) SRMIE-1 b) SRMIE-2

Figura 13. Sisteme Robotice Modulare de Inspectie si Explorare

c) SRMIE-3

Figura 14. Sisteme Robotice Modulare de Inspectie si Explorare

o Roboti paraleli si sisteme robotice experimentale

Robotul Partner, prezentat in Figura 15, este un robot paralel reconfigurabil ce are la
baza lanturi cinematice de tip PSU/SPR, conform metodologiei de generare a structurilor

cinematice descrise in patentul RO 127277 A2.

Constructia robotului permite reconfigurarea rapida prin modificarea numarului si
tipului lanturilor cinematice, astfel incéat pot fi obtinute configuratii cu grade de mobilitate

diferite, adaptate cerintelor experimentale.
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Figura 15. Robotul Partner

In Figura 16 este prezentat robotul HIDRA, realizat dintr-o succesiune de 3 module,
fiecare alcatuit din segmente elastice circulare, capabile sa execute miscari flexibile pe
multiple directii. Structura sa permite deformari continue, fiind adecvat pentru cercetariin

domeniul soft robotics.

Figura 16. Robot Hidra



Pe langa echipamentele mentionate anterior, laboratorul dispune de o serie de
dispozitive si instrumente suplimentare care sustin activitatile didactice si de cercetare:
interfata dSPACE, sistem de scanare 3D DAVID SLS-3 (Figura 17), surse de alimentare, statie
de lipit, osciloscop digital, minicamere video wireless model ELRO, platforme Cypress
Microsystem (PSoC® Programmable System-on-Chip™), placi de dezvoltare Cerebot si Intel
Galileo Duo, precum si elemente mecanice specializate, precum roti omnidirectionale si

roti de tip TriSTAR.

Figura 17. System DAVID SLS-3



