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Faculiatea de Mecanica

Departamentul Inginerie Mecanici, Mecatronica si Robotica

Corcurs pentru ocuparea postului de Asistent universitar, poz. 50 din Statul de functii

Di=ciplinele postului: Mecanisme; Bazele roboticii; Practica

TEMATICA DE CONCURS

pentru postul de asistent universitar, poz. 50 din Statul de functii al Departamentului IMMR
1. Mecanisme
1.1. Elemente si cuple cinematice
1.2, Lanturi cinematice si mecanisme
1.3. Analiza cinematicd a mecanismului patrulater plan prin metoda grafo-analitica (ecuatiilor
vectoriale)
1.4. Analiza cinematica a mecanismului manivela-piston prin metoda contururilor vectoriale
1.5. Analiza cinetostatica a grupei structurale RRT
1.6. Analiza cinetostatica a grupei structurale TRT

Sinteza dimensionald a mecanismului patrulater plan in functie de pozitiille extreme ale

balansierului

-
(o)

8. Sinteza dimensionala a mecanismului manivela-piston dupa unghiul de presiune
1.9. Mecanisme cu came, Clasificare

(0. Legile de miscare ale mecanismelor cu came. Ciclul de functionare. Adoptarea legii de miscare

P

.11. Definirea geometrica a rotii dintate cilindrice cu dinti drepti

1.17. Intocmirea schemelor structurale si analiza structurald a mecanismelor — lucrare de laborator
1.13. Analiza cinematica a mecanismelor cu roti dintate cu axe fixe — lucrare de laborator
. Analiza structurald si cinematica a mecanismelor planetare — lucrare de laborator

. Uchilibrarea rotoarelor cu mase concentrate — lucrare de laborator

2. Razele roboticii
2.1. Clasificarea robotilor seriali de tip manipulator dupa structura mecanica
. Arhitectura unui sistem robotizat

. Componentele sistemului mecanic al unui robot serial de tip manipulator

. Ciradul de mobilitate al mecanismului de ghidare

o

. Structura mecanismului de pozitionare
2.6, Structura mecanismului de orientare
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2.7. efecrorul final. Generalititi

2.8. Mecanisme de prehensiune

2.5. Pozitia si orientarea unui corp rigid in spatiu

2.10 Matricea de transformare omogena

2.17. Cinematica directa si inversa a pozitiilor robotilor seriali cu structura plana
2.12. Parametrii Denavit-Hartenberg standard

2.13. Matricea Jacobiana geometrica. Generalitdti. Calculul matricei.

2.14. Singularitati. Generalitati. Tipuri.

2.15. Decuplarea singularitatilor
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