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REZUMAT 

la teza de master cu tema ”Proiectarea și realizarea robotului SCS”, 

 Teza cuprinde introducerea, trei capitole, concluzii, bibliografia din 36 titluri, 5 anexe, 64 

pagini text de bază, inclusiv 54 figuri și 8 tabele. 

Cuvinte cheie:  sinteza chimică din soluție, nanomateriale, sisteme de automatizare 

Domeniul de cercetare îl constituie metodele de creștere a peliculelor fine și subțiri din oxizii 

metalelor cum ar fi oxidul de cupru, oxidul de zinc, oxidul de cadmiu nanostructurat. 

Scopul lucrării elaborarea unui robot SCS care va avea ca menire creșterea din soluții 

chimice a unor pelicule subțiri din oxizi de metale în mod automat. 

Metodologia cercetării științifice se bazează pe partea practică a obținerii nanomaterialelor 

prin metoda sintezei chimice din soluție, automatizarea proceselor pentru obținea peliculelor subțiri. 

Noutatea și originalitatea constă în elaborarea unui robot SCS, cost-eficient care va asigura 

reproductivitatea rezultatelor în urma proceselor tehnologice stabilite. 

Teza este divizată în următoarele compartimente: introducere, trei capitole, concluzii, 

bibliografie și cinci anexe. 

Cadrul conceptual – este un capitol de studiu cu caracter sumativ a rapoartelor anterioare și 

conține actualitatea temei precum și o retrospectivă a diferitor metode de obținere a nanomaterialelor. 

Este prezentat un studiu al pieței actuale în urma căruia au fost identificate unele probleme cum ar fi 

costul ridicat și lipsa producerii pe scară largă a astfel de dispozitive ca într-un final să fie înaintate 

scopurile și obiectivele prezentei lucrări. 

Proiectarea robotului SCS – în acest capitol este descris nemijlocit procesul de proiectare a 

circuitelor care vor permite automatizarea procesului de sinteză chimică din soluții SCS. Și anume, 

realizarea unui dispozitiv competitiv la un cost mult mai redus decât cele prezente la momentul actual 

pe piață. 

Descrierea generală și testarea dispozitivului – aici este prezentat procesul de asamblare, 

sinteză și testare. După finisarea proceselor de proiectare si realizare a elementelor necesare este 

asamblat robotul SCS în prima variantă, are loc combinarea lor pentru a obține dispozitivul final. Cu 

dispozitivul robot SCS proiectat și asamblat au fost crescute pericole subțiri uniforme și 

nanostructurate, care de fapt reprezintă oxizii  de zinc și de cuprul crescuți pe o plachetă din cuarț. 

Semnificația teoretică a lucrării o constituie rezultatele obținute în urma creșterii peliculelor 

subțiri, nanostructurate și fine cu ajutorul robotului SCS în regim automat.  

Valoarea aplicativă a lucrării pentru acest robot este obținut un act de implementare nr8b, 

pe numele autorului cu tema ”Robot SCS pentru nanotehnologii cu oxizi semiconductori” care atestă 

implementarea în procesul didactic la Departamentul MIB a UTM.  .   
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ANNOTATION 

to the master's thesis on " Design and construction of the SCS robot ", 

 

 The thesis consists of an introduction, three chapters, conclusions, bibliography of 36 titles, 5 

appendices, 64 pages of basic text including 54 figures and 8 tables.   

 

 Keywords: chemical synthesis from solution, nanomaterials, automation systems 

Research field are the methods of growing thin, fine films from nanostructured metal oxides 

such as copper oxide, zinc oxide and cadmium oxide. 

The purpose of the work development of an SCS robot to grow thin films of metal oxides 

automatically. 

Scientific research methodology is based on the practical side of obtaining nanomaterials by 

the method of chemical synthesis from solution, automating processes to obtain thin films 

Novelty and originality are to obtain a cost-effective SCS robot that will ensure the 

reproducibility of the results obtained from the established technological processes. 

The thesis is divided into the following sections: introduction, three chapters, conclusions, 

bibliography and five appendices. 

Conceptual framework - is a summative study chapter of the previous reports and contains the 

topicality of the themes as well as a retrospective of the different methods of obtaining nanomaterials. 

A market survey is presented, which identified some problems such as high cost and lack of large-

scale production of such devices, and finally the aims and objectives of this thesis are put forward. 

Design of the SCS robot - in this chapter the process of designing the circuits that will allow 

the automation of the soluble chemical synthesis process is described. Namely, the realization of a 

competitive device at a much lower cost than those currently present on the market. 

General description and testing of the device - here the assembly, synthesis and testing process 

is presented. After finishing the processes of design and realization of the necessary elements is 

assembled the SCS robot in the first variant, takes place their combination to obtain the final device. 

With the device the designed SCS robot have been deposited uniformly thin nano-structures, which 

in fact represent oxides of zinc and copper grown on a quartz wafer. 

Theoretical significance of the work are the results obtained from the growth of thin and fine 

films using the SCS robot in automatic mode. 

The applicative value of the thesis consist in an implementation act on the name of the author 

with the topic "SCS robot for nanotechnologies with semiconductor oxides". which certifies the 

implementation in the teaching process at the MIB Department of TUM.   
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INTRODUCERE 

 În cadrul Centrului de Nanotehnologii și Nanosenzori se duc cercetări în domeniul elaborării  

senzorilor de gaze pe baza oxizilor diferitor metale cum ar fi CuO sau ZnO, care sunt dezvoltați și 

testați în cadrul acestui centru [1]. 

 O problemă identificată este automatizarea unor procese tehnologice la baza cărora stă sinteza 

chimică din soluții SCS. Pentru asimilarea unor metode noi de creștere a peliculelor subțiri este nevoie 

de petrecut o sumedenie de experimentele, marea parte a lor fiind monotone, care necesită repetarea 

cu exactitate a unor pași. Iar la repetabilitatea rezultatelor este influențată foarte mult factorul uman. 

În aceste condiții un robot care lucrează după un algoritm bine stabilit permite minimizarea acestor 

factori.  

 În cadrul elaborării acestui proiect este studiată literatura de specialitate din ultimii ani, în care 

se discută probleme tipice enumerate mai sus și sunt analizate metodele ce permit realizarea 

scopurilor propuse. Sunt studiate ofertele prezente pe piață ce propun o rezolvare parțială a acestor 

probleme. 

 Lucrarea este divizată în 3 capitole după cum urmează: 

 Cadrul conceptual – este un capitol de studiu cu caracter sumativ a rapoartelor anterioare și 

conține actualitatea teme precum și o retrospectivă a diferitor metodelor de obținere a 

nanomaterialelor. Scopul principal în prezent este micșorarea prețului și timpului de producere a 

materialelor calitative și ecologic-prietenoase, pentru a fi competitive cu materiale din alte țări. 

Metodele noi de producere trebuie elaborate pentru a obține un volumul mai mare de nanomateriale 

cu un consum mic de energie și materiale precursoare. Este prezentat un studiu al pieței în urma căruia 

au fost identificate unele probleme cum ar fi costul ridicat și lipsa producerii pe scară largă a astfel 

de dispozitive ca într-un final să fie înaintate scopurile și obiectivele prezentei lucrări. 

 Proiectarea robotului SCS – în acest capitol este descris nemijlocit procesul de proiectare a 

circuitelor care vor permite automatizarea procesului de sinteză chimică din soluții SCS. Și anume, 

realizarea unui dispozitiv competitiv la un cost mult mai redus decât cele prezente la momentul actual 

pe piață. Schema conceptuală este compusă din două părți distincte Pupitrul de comandă și Modulul 

de dirijare. Această divizare este necesară pentru a simplifica schema electrică. O parte va răspunde 

doar de primirea comenzilor de la operator și afișarea stării curente a instalației,  iar a doua parte va 

dirija nemijlocit procesul tehnologic ținând cont de parametrii primiți anterior. Este descris procesul 

de proiectare sub trei aspecte: proiectarea parții electronice utilizând soluțiile moderne existente, 

proiectarea software cât și proiectarea părții mecanice.  

 Descrierea generală și testarea dispozitivului – aici este prezentat procesul de asamblare, 

sinteză și testare. După finisarea proceselor de proiectare și realizare a elementelor necesare este 
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asamblat robotul SCS în prima variantă, are loc combinarea lor pentru a obține dispozitivul final. Cu 

dispozitivul robotul SCS proiectat sau crescut nanomateriale subțiri uniforme, care de fapt reprezintă 

oxizii zincul și al cuprului crescuți pe o plachetă din cuarț.  

 În urma testărilor robotul SCS sa dovedit a fi foarte util pentru automatizarea procesului si 

micșorarea timpului de obținere a diverselor nanomateriale, înlăturând pe cât de mult posibil factorul 

uman. Ca urmare prin utilizarea acestui dispozitiv se poate obține o repetabilitate mult mai înaltă, 

datorită faptului că procesul tehnologic va fi practic identic. 
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