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CAPITOLUL 1 - INTRODUCERE

Aceast capitol exploreazd conceptul de roboti si robotica, incepand cu originea
termenului "robot" in anul 1920, cand scriitorul ceh Karel Capek l-a introdus in piesa
"Rossumovi Univerzalni Roboti (RUR)". Termenul "rabota" a fost folosit pentru a descrie
caractere umanoide fictionale [1]. Desi Karel Capek este asociat in mod obisnuit cu inventarea
termenului, adeviratul inventator este considerat a fi fratele sau, Josef Capek [2], [3]. Robotii
sunt definiti ca manipulatori multifunctionali reprogramabili, utilizati in diverse domenii, in
special in productie, datorita cresterii productivitatii pe care o aduc[4]. Robotica este descrisa
ca arta si cunostintele asociate cu proiectarea, aplicarea si utilizarea robotilor in eforturile
umane, imbinand elementele de mecanica, electronica si informatica[5]. Sistemele robotice sunt
vazute ca tehnologii complexe de automatizare a productiei, cu avantajul de a elimina munca
manuala si de a raspunde nevoilor pietei.[6]

Legile lui Asimov au fost introduse in fictiune si au influentat dezvoltarea eticii in
dezvoltarea inteligentei artificiale, reprezentand un punct de pornire pentru cercetdrile n acest
domeniu.

Sectiunea abordeaza si evolutia sistemelor robotice industriale, subliniind progresele in
tehnologia de conducere a robotilor si importanta lor in productie. Discutia se extinde catre
clasificarea robotilor, acoperind variantele de clasificare propuse de diferiti autori si organizatii.
Se trece apoi la detalierea robotilor industriali, evidentiind avantajele si dezavantajele lor.
Printre avantaje se numara costurile reduse de productie, calitatea superioard a produselor,
eficienta spatiului si siguranta Tn muncd, in timp ce investitia initiald mare si impactul asupra
fortei de munca sunt considerate dezavantaje.

Capitolul continua prin prezentarea de statistici privind instalarile anuale de roboti
industriali in diferite regiuni si domenii de activitate. Se observa o crestere semnificativa a
instaldrilor in anul 2021, cu China dominéand in topul tarilor cu cele mai multe instalari de roboti
industriali[7]. Pandemia COVID-19 a influentat semnificativ implementarea robotilor, cu unele
tari accelerand adoptarea lor, in timp ce altele au avut evolutii negative.

Aceasta sectiune oferd o imagine cuprinzdtoare asupra evolutiei si impactului robotilor si
roboticii in diferite domenii si regiuni.



CAPITOLUL 2 - STADIUL ACTUAL IN DOMENIUL CONDUCERII ROBOTILOR
INDUSTRIALI

Acest capitol se concentreaza pe analiza si prezentarea diferitelor modalitati prin care
robotii industriali pot fi controlati folosind o varietate de dispozitive si tehnologii. Intr-o lume
in continud evolutie tehnologica, cercetatorii si dezvoltatorii au explorat mai multe optiuni
pentru a permite operatorilor umani sa interactioneze cu robotii industriali intr-un mod mai
intuitiv si eficient.

Unul dintre modurile de control este prin intermediul consolelor de invatare (Fig. 1).
Aceste console sunt utilizate pentru programarea si ghidarea robotilor. In ultimii ani, consolele
de invatare au evoluat considerabil, oferind interfete mai prietenoase, cum ar fi programarea
bazata pe icoane, ecrane tactile colorate si joystick-uri 3D. Producatorii de roboti industriali au
dezvoltat chiar proiecte care vizeaza utilizarea ecranelor tactile si recunoasterii vocale pentru a
facilita programarea robotilor, permitand utilizatorilor sd programeze robotii fard cunostinte
avansate de programare sau robotica.[8]
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Fig. 1 - Consola mobild de invatare KUKA KR15

Un alt dispozitiv analizat este Microsoft Kinect, care utilizeaza senzori de adancime si
recunoastere a gesturilor pentru a detecta miscdrile si actiunile operatorilor umani. Acest
dispozitiv a fost initial creat pentru industria jocurilor, dar a fost adaptat si pentru controlul
robotilor industriali. Imaginile capturate de Kinect pot fi procesate pentru a detecta obiecte si
pentru a determina pozitionarea lor, permitand astfel controlul precis al robotilor [9], asa cum

se prezinta in Fig. 2.
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Fig. 2 - Manipulare cuburi cu ajutorul Microsoft Kinect v2[10]



Telefoanele mobile au devenit si ele dispozitive potente pentru controlul robotilor
industriali. Cu accelerometrele si ecranele tactile ale acestor dispozitive, utilizatorii pot controla
miscdrile robotilor prin miscarea telefonului sau prin intermediul unor butoane virtuale de pe
ecran [11]. Aceasta abordare a fost adaptata cu succes pentru diverse aplicatii de control al
robotilor industriali asa cum se observa in Fig. 3.

Fig. 3 - Robot industrial controlat cu accelerometrul telefonului mobil [12]

Joystick-urile si gamepad-urile, obisnuite in jocurile pe calculator, sunt alte dispozitive
analizate pentru controlul robotilor. Acestea pot oferi control precis asupra miscérilor robotilor,
oferind operatorilor umani o experientd asemandtoare cu cea din jocurile pe calculator astfel
cum se poate observa in Fig. 4.

Fig. 4 - Robot industrial controlat prin intermediul unui gamepad [13], [14]

Leap Motion (Fig. 5) este un dispozitiv specializat in recunoasterea gesturilor. Acesta
poate detecta miscdrile mainilor si degetelor, permitdnd operatorilor sa controleze robotii
industriali printr-o serie de gesturi predefinite.[15]
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Fig. 5 - Leap Motion [15]



In final, Myo Armband (Fig. 6) este un alt dispozitiv interesant care utilizeaza activitatea
musculara pentru a controla robotii. Prin purtarea bratarii Myo pe antebrat, operatorii pot genera
gesturi si comenzi prin intermediul semnalelor electrice ale muschilor.[16]

Fig. 6 - Myo Armband

Astfel, acest capitol exploreazd o gama larga de metode si tehnologii pentru controlul
robotilor industriali, oferind o perspectiva asupra diversitatii si inovatiilor din acest domeniu.

CAPITOLUL 3 - SOLUTIA PROPUSA SI ETAPELE CERCETARII

Acest capitol se concentreaza pe solutia propusa pentru controlul unui robot industrial
folosind bratara Myo Armband, precum si pe etapele cercetdrii asociate acestui proces.
Dispozitive utilizate:
3.1. Robotul industrial KUKA KR15 (Fig. 7): Acesta este un robot cu 6 axe de miscare si 0
structura articulata, cu o sarcind utild de 15 kg. Capabil sa efectueze o varietate de miscari intr-
un spatiu de lucru definit, robotul KUKA KR15 are diverse aplicatii in domenii precum

industria aerospatiala, automotive, electronica, alimentara si prelucrarea metalelor.[17]
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Fig. 7 - KUKA KR15

3.2. Bratara Myo Armband (Fig. 8): Fabricatd de Thalmic Labs, aceastda bratard permite
controlul prin gesturi al diferitelor obiecte. Aceasta detecteaza impulsurile electrice din muschii
antebratului pentru a interpreta miscarile si gesturile. Cu o varietate de senzori si procesoare,
bratara poate fi utilizatd pentru a controla diverse dispozitive si aplicatii, fiind compatibild cu
PC-uri si jocuri. [18]



Fig. 8 - Bratara Myo Armband

3.3. Universal Robots UR10e (Fig. 9): Acesta este un robot colaborativ (cobot) dezvoltat de
Universal Robots. Modelul UR10e are o sarcina utila de 12,5 kg si se concentreaza pe asistenta
umana in procesele industriale.[19]

Fig. 9 - Universal Robots UR10e

Solutia propusa implica dezvoltarea unui sistem de control pentru un robot industrial
folosind bratara Myo Armband. Aceasta aduce o inovatie semnificativa prin posibilitatea de a
salva pozitii si de a genera programe pentru robot, toate prin intermediul gesturilor realizate cu
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necesita cunostinte avansate de programare.
Cercetarea propusa constd in mai multe etape:

- Testarea integrarii bratarii Myo Armband: Se verifica conexiunea bratarii cu alte
dispozitive si se testeaza functionalitatile sale.

- Controlul robotului KUKA KR15: Se exploreazd posibilitatea de a controla robotul
KUKA KR15 folosind bratara Myo Armband pe coordonate carteziene.

- Controlul robotului UR10e: Se extinde cercetarea pentru a controla robotul UR10e de
la Universal Robots cu ajutorul bratarii Myo.

- Analiza si experimente: Se compard comportamentul celor doi roboti n ceea ce priveste
controlul cu bratara Myo Armband, iar rezultatele sunt analizate pentru a determina
eficacitatea si utilitatea solutiei.



Obiectivele cercetarii sunt:

O1. Realizarea unui sistem de control eficient: Crearea unui sistem de control pentru roboti
industriali care sa permita miscari fluide si fara intreruperi folosind bratara Myo Armband.
O2. Evaluarea timpului si preciziei: Testarea sistemului pentru a evalua cat de rapid si precis
poate fi controlat robotul cu ajutorul bratirii Myo Armband in comparatie cu metodele
traditionale.

0O3. Colectarea de feedback de la utilizatori: Chestionarea utilizatorilor pentru a colecta opinii
si impresii cu privire la eficienta si usurinta de utilizare a solutiei.

O4. Analiza rezultatelor: Examinarea datelor obtinute din teste si chestionare pentru a
determina care dintre cele doua dispozitive de control (bratara Myo Armband sau consola de
invatare) este mai eficient in controlul robotilor industriali.

Acest capitol ofera o perspectiva detaliata asupra solutiei propuse si a modului in care
cercetarea a fost structurata si implementata pentru a atinge obiectivele stabilite.

CAPITOLUL 4 - EVALUAREA SOLUTIEI OPTIME

Acest capitol se refera la evaluarea solutiei optime pentru conectarea bratarii Myo Armband
Cu robotii industriali, evidentiind aplicarea acestei tehnologii in controlul miscarilor robotice.
Capitolul se concentreaza pe trei aplicatii diferite ale tehnologiei Myo Armband: conectarea cu
un robot mobil pe senile, conectarea cu un robot industrial KUKA KR15 si conectarea cu un
robot colaborativ Universal Robots UR10e.

4.1 Aplicatie conexiune Myo Armband cu Arduino (Fig. 10):

In aceasta aplicatie, a fost dezvoltatd o solutie pentru a testa capacitatile bratarii Myo, prin
controlul unui robot mobil pe platforma Arduino. Sistemul include un robot mobil cu senile, o
placd Arduino Uno si un driver de motor L.298. Prin intermediul conexiunii Bluetooth intre
bratara Myo si un computer portabil, semnalele gesturilor sunt interpretate si transmise catre
Arduino. Acesta comanda driverul de motoare pentru a controla miscarea robotului in functie
de gesturile detectate.[20]

Fig. 10 - Aplicatie conexiune Myo Armband cu Arduino[20]

4.2. Aplicatie conexiune Myo cu robot industrial KUKA KR15 (Fig. 11):
Aceastad aplicatie exploreaza conectarea bratarii Myo cu un robot industrial KUKA
KR15. Bratara Myo este conectatad la un computer portabil prin Bluetooth, iar computerul



transmite comenzile de pozitionare si orientare catre robotul KUKA KR15 prin intermediul
unui cablu serial. Prin gesturile interpretate de bratara Myo, operatorul controleaza robotul

industrial intr-o serie de miscari.[21]
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Fig. 11 - Aplicatie conectare bratara Myo - KUKA KR15[21]

4.3 Aplicatie Dual Myo — KUKA KR15 (Fig. 12):

Aceasta aplicatie adaugd o altd dimensiune de control, folosind doud bratari Myo in
conectarea cu robotul industrial KUKA KR15. Prima britara este responsabilda pentru
coordonatele de pozitionare, in timp ce cea de-a doua bratara se ocupa de orientarea robotului.
Cu toate acestea, experimentul a evidentiat dificultatile de control a sase coordonate in acelasi
timp si problemele asociate cu legaturile corporale dintre membre.

Fig. 12 - Aplicatie conexiune Dual Myo — KUKA KR15



4.4. Aplicatie Myo Armband — Universal Robots UR10e (Fig. 13):

In aceasta ultima aplicatie, s-a realizat conectarea bratarii Myo Armband cu un robot
colaborativ Universal Robots UR10e. Prin intermediul unui sistem desktop, semnalele
gesturilor Myo sunt interpretate in programe C# si Python. Aceste programe transmit comenzi
de pozitionare si orientare catre robotul UR10e prin intermediul protocolului de comunicare
Ethernet. Experimentul a permis miscari continue si precise ale robotului colaborativ.
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Fig. 13 - Aplicatie conexiune Myo - Universal Robots UR10e

In concluzie, aceste aplicatii demonstreaza potentialul si limitarile utilizarii bratarii Myo
Armband pentru controlul robotilor industriali. Chiar daca au fost obtinute rezultate
promititoare in ceea ce priveste controlul gesturilor, existd provocari legate de calibrare,
comunicare, si coordonarea miscarilor. Solutia optima este datd de aplicatia Myo Armband —
Universal Robots UR10e.

CAPITOLUL 5 - METODOLOGIA DE CERCETARE SI TESTAREA SOLUTIEI OPTIME

Metodologia de cercetare si testare pentru gasirea solutiei optime a implicat efectuarea
de experimente pe un grup de utilizatori, care au realizat trei tipuri de teste. Scopul principal a
fost sa compare performantele solutiei optime, masurate prin experimente similare folosind
dispozitivul Myo Armband si o consola de invatare. In fiecare experiment, viteza si precizia de
pozitionare au fost monitorizate, iar utilizatorii au completat chestionare pentru a oferi
feedback.

Experimentele au inclus urmatoarele teste:

5.1 Preluarea si plasarea a trei obiecte (Fig. 14): Utilizatorii au fost instruiti sa preia
obiecte de pe 0 masa si sa le pozitioneze cat mai aproape de un punct central de pe masa. Scopul
a fost sd se obtina un echilibru intre timp si precgizie.‘

Fig. 14 - Testul 1 - Preluarea si plasarea obiectelor nr. 1, nr. 2 si nr. 3



5.2 Atingerea celor patru repere (Fig. 15): Acest test a evaluat doar viteza de atingere a unor
repere subtiri, necesitand atentie si precizie din partea utilizatorilor.
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Fig. 15 - Testul 2 - Atingerea celor patru repere

5.3 Preluarea si plasarea unei sticle PET intr-o cutie (Fig. 16): Acest test a fost mai dificil,
implicand preluarea si plasarea unei sticle PET intr-o cutie. Scopul a fost sa se obtina un raport
optim intre timp si precizie.

v

Fig. 16 - Testul 3 — Preluare si plasare obiect in cutie

Inainte de a efectua testele, utilizatorilor li s-au acordat trei minute pentru a se familiariza cu
dispozitivele. Fiecare experiment a inclus acelasi punct de plecare si pozitii identice pentru
obiecte, atunci cand utilizau Myo Armband sau consola de invatare.

Analizele au inclus urmatoarele aspecte:

- Analiza timpilor: Timpul mediu al testelor a fost calculat pentru utilizarea Myo
Armband si pentru consola de Invatare. Scopul a fost s se compare mediile si sa se
determine dispozitivul care a obtinut timpul cel mai mic.

- Analiza preciziei: Scorul mediu pentru precizie a fost calculat pentru ambele
dispozitive. Scorul de precizie a fost evaluat in functie de cat de aproape au plasat
utilizatorii obiectele de punctul central dorit. Dispozitivul care a obtinut scorul mediu
cel mai mare a fost considerat mai precis.

- Analiza multicriteriala echivalenta: Pentru acest tip de analiza, s-au luat in
considerare atat scorul de precizie, cu o pondere de 50%, cét si timpul, cu o pondere de
50%. Valorile au fost normalizate pentru a putea fi comparate si s-a calculat un scor
multicriterial echivalent pentru fiecare dispozitiv. Dispozitivul cu scorul mai mare a fost
considerat mai bun.

Experimentele au inclus si o serie de gesturi pentru controlul unui robot, precum si teste
specifice pentru fiecare tip de experiment descris mai sus. Scopul final a fost sa se determine
dispozitivul care oferd cea mai bund combinatie de timp si precizie in efectuarea sarcinilor
respective.



CAPITOLUL 6 - REZULTATE EXPERIMENTALE

Aceasta sectiune a tezei de doctorat se refera la rezultatele experimentelor realizate
pentru evaluarea dispozitivelor de control a robotilor industriali: Myo Armband si consola de
invatare. Experimentele au fost efectuate pe un esantion de 13 persoane cu o varstd medie de
26,5 ani. Participantilor nu li s-au furnizat masurdtorile si au fost rugati sa completeze
chestionarele in functie de estimarile si experientele lor personale.

6.1. Rezultatele chestionarelor:

Chestionarul a fost structurat in trei parti pentru a evalua diferite aspecte ale
dispozitivelor. Participantii au fost rugati sa evalueze dispozitivele in functie de usurinta
miscarii robotului, precizia pozitiondrii, timpul de programare si satisfactia generala de
utilizare.

Usurinta miscarii robotului:

Cei mai multi participanti (92%) au ales Myo Armband ca fiind mai bun in ceea ce
priveste usurinta miscarii robotului UR10e.

In privinta utilizarii individuale a dispozitivelor, majoritatea au considerat Myo
Armband ca fiind bun sau foarte bun (85%), in timp ce o mica proportie (15%) I-au evaluat ca
fiind mediocru. Nimeni nu a ales optiunile "rdu" sau "foarte rau". in cazul consolei de invitare,
8% au considerat dispozitivul ca fiind rau.

Precizia pozitionarii:

85% dintre participanti au considerat consola de invatare mai utila pentru precizia
pozitiondrii, in contrast cu rezultatele privind usurinta miscarii.

La nivel individual, majoritatea (92%) au considerat consola de Invatare foarte buna in
ceea ce priveste precizia de pozitionare, in timp ce 46% au considerat Myo Armband ca fiind
mediocru sau rau.

Timpul de programare:

92% dintre participanti au preferat sa utilizeze gesturi pentru a salva pozitii pentru robot
folosind Myo Armband in loc sa scrie instructiuni in consola de invatare.

In ceea ce priveste timpul de programare, majoritatea (77%) au considerat Myo
Armband bun pentru salvarea pozitiilor cu ajutorul gesturilor, in timp ce parerea cu privire la
consola de Invatare a fost impartita, cu 31% considerand-o mediocra.

Satisfactia generala de utilizare:

Cu toate cda Myo Armband are dezavantaje in ceea ce priveste precizia, majoritatea
(85%) au considerat ca este mai bun pentru utilizare comparativ cu consola de nvatare.

La nivel individual, majoritatea (85%) au raportat satisfactie generald foarte buna cu
Myo Armband. Opiniile cu privire la consola de invatare au fost impartite, cu 46% considerand-
o foarte buna sau buna, iar 46% considerand-o mediocra sau rea.

Concluzii generale:

- Myo Armband a fost preferat ca dispozitiv mai bun in ceea ce priveste usurinta miscarii,
viteza de programare si satisfactia generala, in timp ce consola de invatare a excelat in
ceea ce priveste precizia.

- Experienta de utilizare si satisfactia generala au avut un impact mai mare in alegerea
dispozitivului, chiar dacd acesta avea dezavantaje In ceea ce priveste anumite
caracteristici.

- Experimentele au furnizat o perspectivd cuprinzatoare asupra avantajelor si
dezavantajelor fiecdrui dispozitiv de control al robotilor industriali.



6.2. Analiza testelor:

Testul 1 - Preluarea si plasarea a trei obiecte (paralelipiped din plastic):
- Timpul mediu pentru fiecare obiect a variat intre cele doua dispozitive. Myo Armband
a obtinut cel mai rapid timp pentru obiectul 1 si obiectul 3, in timp ce consola de Invatare
a avut cel mai rapid timp pentru obiectul 2.
- Consola de invatare a obtinut scoruri mai bune in ceea ce priveste precizia de pozitionare
pentru toate cele trei obiecte.

Testul 2 - Atingerea celor patru repere (bete):

- Consola de invatare a avut un timp mediu mai scurt in comparatie cu Myo Armband
pentru atingerea celor patru repere. Cu toate acestea, timpul cel mai rapid a fost obtinut
cu Myo Armband.

- Precizia nu a fost mdsuratd in mod specific in acest test, deoarece aceasta era o cerinta
obligatorie pentru finalizarea testului.

Testul 3 - Preluarea si plasarea unui obiect (sticla PET) in cutie:
- Timpul mediu pentru preluarea si plasarea sticlei PET in cutie a fost mai bun cu Myo
Armband.
- Consola de invitare a obtinut scoruri mai bune In ceea ce priveste precizia pentru acest
test.

Analiza multicriteriala cu ponderi egale pentru timp si precizie a relevat cd, in functie de
complexitatea sarcinilor, un dispozitiv era mai bun decat celdlalt. Myo Armband a excelat in
sarcinile mai simple, in timp ce consola de invatare a fost preferatd pentru sarcinile mai
complexe.

Concluzii:

- Participantii au avut opinii diferite cu privire la dispozitivele preferate in functie de
experientele si preferintele lor personale.

- Cel mai multi participanti au considerat cd Myo Armband oferd o experientd mai
intuitivd si mai directa, in timp ce consola de Invatare necesitd mai mult timp pentru a
programa.

Acestea sunt rezultatele si concluziile principale ale evaluarilor efectuate asupra
dispozitivelor de control al robotilor industriali: Myo Armband si consola de invéatare.

CAPITOLUL 7 — CONCLUZII FINALE. CONTRIBUTII PERSONALE. DIRECTII
VIITOARE DE CERCETARE

Aceasta lucrare de cercetare exploreaza o abordare inovatoare pentru controlul robotilor
industriali prin utilizarea bratarii Myo Armband. Cercetarea s-a desfasurat pe doua tipuri de
roboti: KUKA KR15 si Universal Robots UR10e. Scopul a fost sd se testeze viabilitatea
controlului acestor roboti prin captarea semnalelor musculare si a miscarilor bratului
utilizatorului cu ajutorul bratarii Myo Armband.

In urma experimentelor, s-a constatat ci robotii UR 10e sunt mai adecvati pentru aceasta
metoda de control, deoarece permit miscari mai fluide si mai naturale. Astfel, obiectivul O1 al
cercetarii, referitor la alegerea robotilor potriviti pentru aceasta abordare, a fost atins.



Dupa optimizarea sistemului de control, s-au efectuat trei serii de teste pentru a evalua
performanta robotilor in functie de timp si precizie, atat cu bratara Myo Armband, cat si cu o
consola de invatare conventionald. Rezultatele au indicat ca, in ciuda performantelor superioare
ale consolei de invatare din punct de vedere tehnic, utilizatorii au preferat experienta de utilizare
oferita de bratara Myo Armband. Acest lucru subliniaza importanta interactiunii naturale si a
experientei placute pentru utilizatori, demonstrand atingerea obiectivului O2 al cercetarii.

Obiectivul O3, referitor la colectarea impresiilor si opiniilor utilizatorilor cu privire la
experienta de utilizare a bratarii Myo Armband si a consolei de Invatare, a fost atins prin
intermediul unui chestionar completat de catre utilizatori dupa finalizarea testelor. Acest
chestionar a fost proiectat astfel incat s permita participantilor sa-si exprime opinia fara a fi
influentati de rezultatele obiective ale testelor. Astfel, obtinand opinii directe de la utilizatori
cu privire la experienta lor, cercetatorul a reusit sa evalueze nivelul de satisfactie si preferintele
acestora in ceea ce priveste modul de control.

In ceea ce priveste obiectivul O4, care se refera la analiza comparativa intre rezultatele
obtinute din chestionare si performantele masurate, cercetatorul a realizat o analiza detaliata a
feedback-ului utilizatorilor si a corelat acest feedback cu datele masurate in timpul testelor.
Acest demers a avut scopul de a identifica eventuale discrepante intre perceptiile utilizatorilor
si rezultatele concrete, cu accent pe masuratori precum timpul de efectuare a testelor si precizia
miscarilor.

De-a lungul analizei, s-a observat o relatie intre perceptiile subiective ale utilizatorilor
si performantele lor masurate. De exemplu, utilizatorii care au raportat ca bratara Myo Armband
este mai usor de folosit au inregistrat si timpi mai buni in cadrul testelor, in timp ce cei care au
mentionat ca consola de invatare are o precizie mai buna au obtinut scoruri mai ridicate la testele
de precizie. Cu toate acestea, au existat si situatii in care utilizatorii au ales bratara Myo
Armband ca dispozitiv preferat, chiar daca au obtinut performante superioare cu consola de
invatare, sau invers. Aceste discrepante subliniazd importanta experientei subiective a
utilizatorului si influenta acesteia asupra perceptiei generale in ceea ce priveste eficacitatea
dispozitivelor.

Astfel, prin analiza atentd a corelatiei dintre perceptiile subiective si performantele
obiective, obiectivul O4 a fost indeplinit prin evidentierea importantei prioritizarii experientei
de utilizare in raport cu performantele pure ale dispozitivelor de control al robotilor.

Contributiile autorului au fost semnificative in ceea ce priveste dezvoltarea programelor
de control si integrarea cu robotii. Acesta a creat programe complexe pentru preluarea
semnalelor de la bratara Myo Armband si traducerea acestora Tn miscari precise ale robotilor,
pe axele lor de miscare. De asemenea, autorul a realizat un sistem de operare virtual care
permite controlul simultan al doua bratari Myo Armband si a dezvoltat programe pentru
interpretarea semnalelor si coordonarea miscarii robotilor.

De-a lungul cercetarii, au aparut si provocari, precum lipsa unui protocol de comunicare
eficient pentru unul dintre roboti sau necesitatea de a dispune de echipamente mai noi pentru a
putea testa solutiile propuse. Cu toate acestea, aceste obstacole au fost depdsite datorita
eforturilor autorului si sprijinului financiar obtinut de la compania DRAXLMAIER.

In privinta directiilor viitoare de cercetare, se propune dezvoltarea unui control mai
precis al orientarii robotului industrial. De asemenea, se intentioneaza explorarea unor metode
avansate de control, cum ar fi utilizarea dispozitivelor precum Kinect, Leap Motion, Gamepad
Xbox sau chiar tehnologii de citire a semnalelor cerebrale pentru a manipula robotii UR10e.
Autorul se angajeaza sd continue aceste cercetdri pentru a evalua eficienta si aplicabilitatea
acestor metode in diferite contexte.
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