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Disciplina: Proiectarea sistemelor mecatronice (BSc)
1. Prezentarea metodologiei pentru proiectarea şi modelarea unui sistem mecatronic.

2. Prezentarea metodei cvalitative de analiza structurală. Aplicaţii practice.

3. Prezentarea metodelor de modelare cvantitative

4. Metoda formalizmul Lagrange. Aplicaţii practice.

5. Modelul multi-port. Aplicaţii practice.

6. Metoda Bond-graph. Aplicaţii practice.
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Disciplina: Cinematica şi dinamica roboţilor
1. Structura mecanică al Roboților Industriali (RI): Definiţia. Topologia. Modelarea structurii mecanice.

2. Transformări matriceale în modelarea roboţilor: Definirea relativă punctului în spaţiu. Definirea matricei de rotaţie. Rotaţii în jurul axelor fixe şi mobile. Matricea de transformare omogenă

3. Modelarea geometrică directă (MGD): MGD cu matricea de situare. MGD cu ajutorul parametrilor DH

4. Modelarea cinematică directă (MCD): Consideraţii asupra vitezelor lineare şi unghiulare. Metoda iterativă în MCD. Matricea Jacobiană. Metoda matricei de transfer în MCD. 

5. Modelarea cinematică inversă (MCI)

6. Dinamica roboţilor: Modelarea distribuţiei de masă. Modelarea forţelor statice. Ecuaţiile Newton-Euler
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Disciplina: Bazele sistemelor mecatronice
1. Modelarea sistemelor fizice: Modelare prin ecuaţii diferenţiale. Modelare prin funcţia de transfer. Modelare prin ecuaţiile de stare. 

2. Proiectarea sistemelor hidraulice. Elemente hidraulice: Convertoare de energie hidrostatice, Dispozitive hidraulice, Elemente complementare hidraulice. 

3. Sisteme hidraulice: Noţiuni de bază, Circuite hidraulice de bază, Cerinţe impuse sistemelor hidraulice

4. Circuite pneumatice de bază: Comandă pneumatică cu module de memorie. Comandă pneumatică cu module secvenţiale.  

5. Circuite electro-pneumatice de bază

6. Comandă electro-pneumatică cu valve electromagnetice cu acţionare dublă. 

7. Comandă electro-pneumatică cu valve electromagnetice cu acţionare unilaterală
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