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Pregatirea studentilor masteranzi si doctoranzi in
domeniul sistemelor de control distribuit al proceselor
discrete, repetitive

Realizarea de activitati de CDI in Robotica, Prelucrari de
Imagini si Inteligenta Artificiala aplicata

Dezvoltarea unei platforme moderne de control distribuit
pentru transfer de solutii in unitati economice

Crearea unel infrastructuri moderne de instruire si
cercetare in domeniul "Sisteme de productie integrate, In
arhitectura deschisa orientata pe servicii, cu inalta
disponibilitate si toleranta la defect, functionand dupa
norme de securitate si autentificare a personalului uman".
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@ L2: Arhitecturi de sistem In standarde deschise
pentru retele de productie si servicii integrate
— D2.2: Microsisteme de timp real, autentificare si securitate
— D2.3: Sisteme informatice in industrie si servicii

— D2.1: Inteligenta artificiala in sisteme de productie si
robotica avansata

TIB 2008, 10 octombrie, Bucuresti




=" 2 b 4 n 5 4 -

_ pLc  [w]cwc: w | RC, e Pl E{ RC; e e

Robot-VA platforsm for
workstation resupply

| S
SN i .
Supply Faléte 1

Supply palette 2 i

v

A
§ Milling
‘machjne 2

/
/

ag,!

.
-~
—

Mew palette DWI

[Switch ]

®_
® Y

Empty palette

Cell server

TIB 2008, 10 octombrie, Bucuresti Platforma de cercetare CANTI




@ Laboratorul L2 - noi directii de cercetare:

— Cooperare robot-vedere artificiala pentru ghidarea vizuala
a robotilor si inspectie vizuala autonoma

Integrarea tehnologiilor informatice avansate in sisteme de
control holonic

Integrarea robotilor in structuri de fabricatie si servicii

Securitatea datelor si a informatiilor, autentificarea
multicriteriala

Biometrie in identificare si autentificare
— Sisteme inteligente de control pentru procese nelineare

Studii de caz: Proiectarea, implementarea, testarea si
validarea unei platforme de control holonic al fabricatiel;
Intreprindere colaborativa cu infrastructura bazata pe
competivitate, excelenta si rapiditate
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Comanda robotizata a
masinilor unelte CNC

 Generarea de traiectorii
complexe pe masini CNC

« Comanda procedurala a
miscarii robotilor

« CAD pentru aplicatii
robot — CNC

» Cooperare pentru CAE
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Sisteme inteligente de
alimentare

L Moduri configurabile de
prezentare a materialelor

U Sisteme duale, flexibile

U Alimentare robotizata

U Vedere Atrtificiala pentru
calificarea componentelor

U Ghidarea robotilor prin
vedere artificiala

TIB 2008, 10 octombrie, Bucuresti Platforma de cercetare CANTI




Sisteme multirobot

U Gestiunea spatiilor de
lucru comune

O Evitarea coliziunilor
O Sincronizare activitati
L Operare multitasking

U CAD aplicatii multi-
robot
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Comanda miscarii
prin reactie vizuala
dinamica
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U Sincronizare cu flux de
materiale in miscare

U Proiectare aplicatii de
gestiune a sistemelor
de transport
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