SCR – Sisteme de Conducere a Roboţilor

Lucrarea de laborator 1
Roboţi - structura generală – elemente componente - caracteristici 
1. Scopul lucrării
Scopul lucrării este de a familiariza studenţii cu noţiunea de robot, cu funcţionarea, aplicaţiile, elementele componente (articulaţii, motoare, senzori) ale acestuia.
2. Consideraţii teoretice

În desfăşurarea lucrării se va ţine cont de faptul că există diferite tipuri de roboţi, din clase diferite, cu aplicaţii diferite şi cu structuri diferite.
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Fig.1 – a) robot industrial; b) robot mobil (cu senzori de proximitate); 

c) robot jucărie AIBO
3. Desfăşurarea lucrării

· Studenţii îşi vor alege un tip de robot şi vor căuta pe Internet, cu ajutorul motoarelor de căutare, informaţii legate de acesta;
· În documentaţia realizată se va ţine cont de următoarele elemente:
· domeniul de utilizare al robotului;

· tipul / clasa robotului;

· structură;

· elementele componente (tipuri, funcţionare):

· senzori / traductoare

· motoare / elemente de acţionare
· articulaţii
· utilizare.

4. Probleme
- Să se realizeze o prezentare in PowerPoint şi un referat scris care să descrie funcţionarea unui robot, elementele componente, articulaţii, senzori precum şi aplicaţii ale acestui robot.
5. Documentaţie orientativă
http://www.computerthai.or.th/Technology/MITrobots/mit_robots.html - roboţi realizaţi în cadrul Massachusetts Institute of Technology
http://www.roboticsclub.org/ - forum de discuţii şi exemple de roboţi realizaţi de studenţii de la Carnegie Mellon University
http://robots.net/ - ştiri despre roboţi din toate domeniile
http://www.totalrobots.com/links.htm - link-uri utile, roboţi, exemple
http://www.roboter-info.de/index_en.htm - roboţi industriali.
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