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The expert system conceived by the authors determines in an automatic way the 

type of cup, their number and their position on the final effector of the robot and 
inferentially the position of the cups in relation to the manipulated object, so that the 
prehensile of the object will be made in optimum and secure conditions. 

 
 
 

 
 

Figure .9. Generating the normal sets  .    Figure .11. Partitioning in 8 regions 
 

Bibliography 
[1.] Tocuţ, P. D. Optimizarea constructivă şi funcţională a dispozitivelor de prehensiune 

neconvenţionale . Teză de doctorat. Universitatea   din  Oradea 2007. 
[2.] Tocuţ, P. D. Dispozitive de prehensiune vacuumatice.Optimizarea constructiv –funcţională. 

Editura Universităţii din Oradea 2008. 
 [3.] Tripe-Vidican, A. Tocuţ, P. D Tripe-Vidican, C. Tehnica vidului în operaţiile de manipulare 

Analele Universităţii din Oradea. Fascicola Mecanică 2003. 
***Catalog FESTO – Automatizarea cu ajutorul pneumaticii.  
 


