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Rezumat: 2rintele pietei au influentat direct procesele de productie, conducéand la aparitia liniilor
nexiwne ue 1dbricatie si la introducerea robotilor in procesele de productie. Una din directiile de cercetare
actuale este utilizarea robotilor industriali Tn procese de prelucrare mecanica, in vederea satisfacerii
conditiilor de flexibilitate si productivitate, inlocuind masinile conventionale si in unele cazuri si CNC-
urile. Cu toate acestea, doar un numar mic de roboti industriali sunt utilizati in operatii de prelucrari
mecanice. Teza de doctorat isi propune s& aduca contributii in analiza cinematicii, rigiditatii si vibratiilor
robotilor industriali si identificarea de solutii constructive si dispozitive de corectie in vederea ameliorarii
acestora. Obiectivul principal al tezei de doctorat este: analiza teoretica, constructiva si experimentala a
robotului Yamaha YK 400. Obiectivului principal i-au fost subordonate o serie de obiective operationale
sau specifice. Teza a fost structurata in 7 capitole, bibliografie si anexe. Capitolul 1 descrie domeniul si
directiile de cercetare in care se incadreaza teza. Capitolele 2 si 3 prezinta stadiul actual al utilizarii
robotilor Tn operatii de prelucrare mecanica si descrie clasa de roboti SCARA cu accent pe robotul
Yamaha YK 400. in capitolele 4, 5 si 6 sunt prezentate experimentele realizate, rezultatele si concluziile
fiecarui experiment. Capitolul 7 prezinta concluziile ce se desprind in urma activitatilor desfasurate, trece
in revista contributiile personale, modul de diseminare a rezultatelor si recomandarile pentru cercetarile
viitoare. in prezenta teza de doctorat, sunt prezentate doud modalitéti de control a pozitiei punctului
characteristic, in spatiul de lucru: Controlul vitezei punctului caracteristic, in functie de valoarea vibratiei
aparute la nivelul efectorului final, in timpul operatiilor de prelucrare mecanica si Controlul fortei de
contact, dintre piesa si efectorrul final al robotului, Tn timpul operatiilor de slefuire.

Principalele contributii: Structurarea planului de cercetare, enuntarea obiectivelor specifice si a activitatilor
alocate fiecaruia in parte; Realizarea unui studiu cu privire la stadiul actual in utilizarea robotilor industriali in operatii
de prelucrare mecanica prin aschiere si lustruire; Sinteza bibliografica critica cu privire la utilizarea robotilor
industriali in aplicatii de perlucrare mecanica prin aschiere si lustruire; Sintetizarea unor aspecte teoretice privind
vibratiile si parametrii de baza ale acestora, in vederea studierii comportamentului sistemului mecanic al robotului
Yamaha YK400; Confirmarea disponibilitatii utilizérii mediului de lucru LabView in aplicatii de cercetare
expeimentald; Sintetizarea unor aspect cu privire la cinematica robotilor tip SCARA; Simularea in programul Matlab
a cinematici robotilor SCARA;
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