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Lucrarea de fatd prezinta cateva din realizarile studentilor specializarii
,»Robotica” din cadrul Facultatii de Constructii de Masini, Universitatea Tehnica din
Cluj-Napoca, care au participat la diverse saloane de inventica. Prezentarea Incepe cu
cateva modele din a. 2009 si urmireste evolutia lor pand in a. 2017. Evolutia
conceptelor a fost dictati de algoritmul de dezvoltare de produs nou impus. In
perioada 2009-2010 s-au utilizat metode clasice de tip Brainstorming, Mind Mapping,
etc. Pentru perioada 2015-2017 s-a aplelat la alogitmi si metode specifice dezvoltarii
pentru 6SIGMA — DFSS, cu unelte precum AHP (Analytic Hierarchy Process), QFD
(Quality Function Deployment), TRIZ — 40, etc. Dupa cum se poate observa din fig.
3.43-3.46 pe masura ce alogitmii de dezvoltare au evoluat, au evoluat si conceptele,
crescand in complexitate, atat structurala cat si functionala.

S Fig. 3.44. Platforma mobila cu
Fig. 3.43. Robot mobil cu mechanism pentru urcat cale de rulare reconfigurabila.
scéri. Realizare: Sabau Adrian Constantin, 2009. Realizare: Costea Adrian, 2011.
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Fig. 3.45. Platforma mobile bipeda. Realizare: peste. Realizare:
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