
 

 

BAZELE ROBOTICII 

 

1. Ştiinţa roboticii 

 1.3 Structura sistemului robot industrial 

 

2. Cinematica roboţilor industriali 

2.1 Modelul matematice ale manipulării obiectelor de lucru de către robot 

2.6 Problema cinematico-poziţională inversă a robotului 

2.7 Analiza cinematică a mecanismului de orientare a robotului  

 

3. Mişcarea diferenţială şi comanda mişcărilor robotului 

3.1 Relaţii diferenţiale. Proprietăţi ale Jacobianului  

3.3 Comanda mişcărilor (PTP, liniare, circulare) ale robotului  
 


