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Rezumat,

Teza de fata isi propune o serie de contributii, atat teoretice
cat si practice in analiza unui mediu nestructurat si sa prezinte
studiul experimental al navigarii unui robot mobil in mediul respectiv.
Obiectivul principal al tezei de doctorat este: analiza teoretica,
constructiva si experimentala a unui robot mobil, autonom, destinat
cercetdrilor dintr-un mediu nestructurat. Tema abordatd se bazeaza
pe cunostinte din domeniul teoriei mecanismelor, mecanicii,
fenomenelor ondulatorii si domeniul roboticii.

Lucrarea a fost structurata intr-o introducere, sapte capitole
destinate obiectivului principal al tezei, un capitol de concluzii la care
se adauga bibliografia si anexele aferente. Au fost dezvoltate
modelele matematice ale caracteristicilor directe si inverse pentru
senzorii ultrasonici: Parallax Ping si XL-MaxSonar-EZ/AE MB1200 si a
senzorului in infrarosu Sharp GP2Y0OA02YK. S-a analizat experimental
navigarea robotului mobil studiat pe o traiectorie impusa si in
prezenta unui obstacol.

Rezultatele cercetdrilor efectuate s-au materializat prin
publicarea a 7 lucrari, dintre care 4 in circuitul ISI Proc.
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1. Structura tezei de doctorat

Teza de doctorat este structurata pe 7 capitole la care se adauga bibliografia si anexele
aferente, dupa cum urmeaza:

Capitolul 1 - Introducere - descrie domeniul si directiile de cercetare in care se incadreaza
prezenta tezd de doctorat. Este evidentiatd motivatia temei si obiectivul principal al tezei. in finalul
capitolului este prezentata structura tezei de doctorat pe capitole si extensia acestora. Capitolul are o
extensie de 7 pagini si include 3 figuri si 2 tabele.

Capitolul 2 - Aspectele fizice privind fenomenele ondulatorii si aplicatiile Ilor in
mecatronica - prezinta o sinteza bibliografica referitoare la fenomenele ondulatorii, unde si oscilatii.
Aceste fenomene fizice stau la baza functionarii senzorilor ultrasonici si in infrarosu. Capitolul are o
extensie de 12 pagini si include 11 figuri, 28 relatii de calcul si 1 tabel.

Capitolul 3 - Incertitudine si probabilisticad - debuteaza prin definirea aspectelor aleatorii,
prezentarea notiunilor de incertitudine, clasificdri / taxonomii. In cadrul capitolului este inseratd o
sinteza referitoare la informatie, date, semnal si incertitudine. Urmeaza, ca o abordare logica, notiuni
despre teoria probabilitatilor si posibilistica, variabila aleatoare, semnal aleator, functia de repartitie si
de densitate de probabilitate, valoare medie, abatere standard, repartitii probabilistice in robotica,
repartitia erorilor aleatoare, variabile aleatoare multiple. Capitolul 3 are o extensie de 13 de pagini in
care sunt integrate 12 figuri, 17 relatii de calcul si 1 tabel.

Capitolul 4 - Senzori si caracteristicile lor de functionare — explica modul de abordare a
procesului de localizare a obstacolelor pe baza senzorilor ultrasonici si in infrarosu. In acest capitol se
determina caracteristica directa si caracteristica inversa a senzorilor utilizati pentru experimentele
ulterioare. O parte a datelor experimentale au fost incluse in anexele asociate acestui capitol.
Capitolul 4 are o extensie de 34 de pagini si include 33 de figuri, 30 relatii de calcul si 36 tabele.

Capitolul 5 - Analiza spatiului de lucru pe baza senzorilor cu ultrasunete si in
infrarosu - are ca obiectiv operational studiul experimental al sistemelor senzoriale ultrasonic si,
respectiv, in infrarosu pentru localizarea unor obstacole. Sunt prezentate detalii referitoare la modul
de constituire a standurilor de lucru. Rezultatele experimentale au fost prelucrate in Microsoft Office
Excel si au fost calculati parametrii statistici. Rezultatele experimentale sunt insotite de concluzii
rezultate din prelucrarea datelor experimentale O parte a datelor experimentale au fost incluse in
anexele asociate acestui capitol. Concluziile rezultate in urma experimentelor incheie acest capitol care
are o extensie de 35 pagini si include 43 figuri, 31 relatii de calcul si 35 tabele.

Capitolul 6 - Analiza teoretica si experimentala a unui robot mobil in scena de lucru -
include considerente teoretice si practice referitoare la navigarea unui robot mobil intr-o scena de
lucru. Sunt prezentate exemple concrete, simuldri si concluzii. in finalul capitolului sunt inserate
rezultatele experimentale obtinute prin urmarirea comportamentului unui robot intr-o scena de lucru.
Capitolul are o extensie de 44 pagini si include 96 relatii de calcul, 52 figuri si 9 tabele.

Capitolul 7 - Concluzii finale si contributii personale - se refera la concluziile ce se
desprind in urma activitatilor desfasurate, trece in revistda contributiile personale, diseminarea
rezultatelor si recomandarile pentru cercetarile viitoare.

Bibliografia include o parte din titlurile utilizate pe percursul elaborarii tezei. Bibliografia
cuprinde 110 titluri bibliografie.

Anexele includ materiale rezultate si prelucrate in perioada de elaborare a tezei. Aceste
materiale au fost utilizate pentru redactarea capitolelor tezei.



2. Contributii originale ale tezei

In raport cu obiectivul principal al tezei si pe baza continutului teoretic si experimental din
cadrul volumului tezei elaborate, pot fi evidentiate urmatoarele contributii personale:

A. Contributii la cercetarea fundamentala

¢ Analiza literaturii de specilitate referitoare la filozofia mecatronica;

e Sinteza programului de cercetare in conformitate cu obiectivul principal al tezei si enuntarea
obiectivelor operationale;

e Folozofia mecatronicii, a fizicii fenomenelor acustice si a radiatiei electromagnetice ca si
componenta a integrarii sinergice;

¢ Analiza conceptelor de ignoranta, incertitudine si probabilitate a fenomenelor aleatorii si modul
de corelare cu localizarea multisenzoriald a unui obstacol;

e Dezvoltarea modelelor matematice ale caracteristicilor directe si inverse pentru senzorii
ultrasonici: Parallax Ping si XL-MaxSonar-EZ/AE MB1200 si a senzorului in infrarosu Sharp
GP2Y0AQ02YK;

o Sistematizarea aspectelor de functionare ale senzorilor ultrasonici si in infrarosu si analiza
comparativa intre rezultatele teoretice si cele obtinute experimental;

¢ Analiza teoretica a robotului mobil ca structurad, identificarea parametrilor necesari modelului
matematic al sistemelor de actionare si directie; simularea functionarii sistemelor actionare si
directie, compararea rezultatelor teoretice cu cele experimentale si enuntarea concluziilor;

e Enuntarea unor criterii privind compararea traiectoriei realizate de un robot mobil in prezenta
unui obstacol;

e Dezvoltarea proiectului experimental, enuntarea concluziilor si diseminarea rezultatelor
cercetarii.

B. Contributii la cercetarea aplicativa

e Realizarea suportului material pentru cercetarea experimentala initiald si integrarea acestuia
intr-un sistem de achizitie de date;
e Desfasurarea unor activitati experimentale vizand comportamentul elementelor senzoriale -
ultrasonice si in infrarosu - in procesul aleatoriu de localizare a unui obstacol:
- diferite distante senzor-obiect,
- obstacole de forma geometrica diferita,
- obstacole cu aceeasi forma geometrica, dar de culori diferite,
- temperaturi de lucru diferite in mediul analizat;
e Desfdsurarea unor activitati experimentale vizand estimarea unor parametri de situare - pozitie
si orientare - pentru obstacole din spatiul de lucru al unui robot mobil;
o Desfasurarea unei activitati experimentale si de identificare a parametrilor componentelor
integrate intr-un robot mobil;
¢ Analiza experimentala a navigarii robotului mobil studiat pe o traiectorie impusa si in prezenta
unui obstacol.
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