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Rezumat,
Teza de doctorat își propune să aducă contribuții în analiza cinematicii, rigidității și vibrațiilor roboților industriali și identificarea de soluții constructive și dispozitive de corecție în vederea ameliorării acestora.
Lucrarea de faţă este structurată în șapte capitole după cum urmează: Introducere, șase capitole destinate obiectivului principal al tezei, un capitol de concluzii și bibliografia aferentă.
Rezultatele originale au fost publicate într-un număr de trei conferințe internaționale indexate în baze de date internaţionale şi/sau cotate ISI și 2 lucrări publicate în reviste de specialitate.
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	Realizarea obiectivelor menționate anterior este descrisă în următoarele capitole ale tezei de doctorat după cum urmează:
Capitolul 1 - Introducere - descrie domeniul și direcțiile de cercetare în care se încadrează prezenta teză de doctorat. Este evidențiată motivația temei și obiectivul principal al tezei. În finalul capitolului este prezentată structura tezei de doctorat, pe capitole şi extensia acestora. Capitolul are o extensie de 10 pagini și include 12 figuri și 1 tabel.
Capitolul 2 - Stadiul actual al utilizării roboților industriali în procese tehnologice  - prezintă o sinteză bibliografică referitoare la sistemele de fabricație flexibile, particularități ale roboților utilizați în procese de prelucrări mecanice și aspecte actuale ale utilizării roboților industriali în procese de fabricaţie. Capitolul are o extensie de 24 pagini și include 28 figuri și 2 tabele. 
Capitolul 3 - Aspecte teoretice privind robotul Yamaha YK 400 –Prezintă o analiză a robotului Yamaha YK 400 din punct de vedere al caracteristicilor tehnice, al cinematicii și al modului de operare cu acesta. Capitolul 3 are o extensie de 22 de pagini în care sunt integrate  26 figuri, 17 relaţii de calcul şi 4 tabele.
Capitolul 4 – Analiza comportamentului sistemului mecanic – face referire la sistemul mecanic al robotul Yamaha YK 400, generalități privind rigiditatea și vibrația structuri mecanice a unui robot. Expune rezultatul analizei rigidității și flexibilității robotului, Yamaha YK 400, precum și analiza vibrației structurii mecanice. Capitolul 4 are o extensie de 37 de pagini şi include 39 de figuri,  27 relații de calcul și 9 tabele. 
Capitolul 5 – Aplicați de frezare și lustruire – are ca obiectiv operațional studiul experimental al utilizării robotului Yamaha YK 400 în procese de frezare și lustruire.
Concluziile rezultate în urma experimentelor încheie acest capitol care are o extensie de 28 pagini și include 33 figuri,  22 de relații de calcul și 8 tabele.
Capitolul 6 - Controlul vitezei și a forței de contact a robotului  - include: prezentarea modului de prelucrare a informației cu ajutorul programului LabView și a senzorului de forță,  controlul VITEZEI punctului caracteristic în spațiul de lucru în funcție de nivelul vibrațiilor, controlul punctului caracteristic al robotului în funcție de nivelul forței de contact. Capitolul are o extensie de 26 pagini şi include 5 relație de calcul, 24 figuri și 2 tabel. 
Capitolul 7 – Concluzii finale, contribuții și recomandări viitoare  - se referă la concluziile ce se desprind în urma activităților desfășurate, trece în revistă contribuțiile personale, diseminarea rezultatelor și recomandările pentru cercetările viitoare.
Bibliografia include o parte din titlurile utilizate pe parcursul elaborării tezei. Bibliografia cuprinde 166 de titluri bibliografie.
	Anexele includ materiale rezultate și prelucrate în perioada de elaborare a tezei. Aceste materiale au fost utilizate pentru redactarea capitolelor tezei.
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A.	Contribuții la cercetarea fundamentală

•	Structurarea planului de cercetare, enunțarea obiectivelor specifice și a activităților alocate fiecăruia în parte;
•	Realizarea unui studiu cu privire la stadiul actual în utilizarea roboților industriali în operații de prelucrare mecanică prin așchiere și lustruire;
•	Sinteză bibliografică critică cu privire la utilizarea roboților industriali în aplicații de perlucrare mecanică prin așchiere și lustruire;
•	Sintetizarea unor aspecte teoretice privind vibrațiile şi parametrii de bază ale acestora, în vederea studierii comportamentului sistemului mecanic al robotului Yamaha YK400;
•	Confirmarea disponibilității utilizării mediului de lucru LabView în aplicații de cercetare expeimentală;
•	Sintetizarea unor aspect cu privire la cinematica roboților tip SCARA;
•	Simularea în programul Matlab a cinematici roboților SCARA;
•	Rezultatele diseminării cercetărilor efectuate.

B.	Contribuții la cercetarea aplicativă

•	Determinarea rigidității și flexibilități robotului YAMAHA YK 400;
•	Analiza vibrației structurii mecanice a unui robot industrial;
•	Analiza Robotului Yamaha YK 400 în procese de frezare;
•	Construcția 3D și simularea la tensiuni interne a unui dispozitiv de fixarea a frezei pe robotul Yamaha YK400 în mediul de lucru CREO Parametric;
•	Confirmarea posibilității de utilizare a Robotul Yamaha YK400 în aplicații de lustruire;
•	Controlul, vitezei (de avans), punctului caracteristic în spațiul de lucru în funcție de nivelul vibrațiilor;
•	Determinarea caracteristicilor senzorului de forță cu timbre tensometrice;
•	Validarea ipotezelor de lucru privind posibilitatea utilizării robotului, Yamaha  YK400 în operații de frezare;
•	Dezvoltarea de programe în mediul de lucru LabView în vederea testării ipotezelor de experimentelor;
•	Controlul poziției punctului caracteristic al robotului în funcție de nivelul forței de contact.
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