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ADNOTARE 

Autor: Uncu Pavel 

Titlul tezei: Echipament pentru îngrijirea parcurilor 

Structura lucrării: Memoriul explicativ este structurat în: Introducere, 4 capitole 

(Istoriografie și repere generale, Analiza proiectelor analoage, Ergonomia, Argumentarea 

conceptului propriu), Concluzii, Bibliografie și Anexe. 

Cuvinte-cheie: design industrial, îngrijirea parcurilor, cărucior electric autonom, 

ergonomie, sustenabilitate. 

Scopul lucrării: Elaborarea unui echipament modern și sustenabil sub forma unui 

cărucior electric autonom destinat transportului uneltelor, materialelor și deșeurilor în spațiile verzi 

urbane, în vederea eficientizării proceselor de întreținere și reducerii efortului fizic al operatorului. 

Obiectivele generale: * Identificarea și analiza evoluției uneltelor manuale și semi-

mecanizate utilizate în îngrijirea parcurilor. 

• Studierea proiectelor analoage și a tehnologiilor robotizate actuale (roboți 

aspirator, mașini de tuns iarba etc.). 

• Stabilirea cerințelor ergonomice și antropometrice pentru a asigura 

confortul și siguranța utilizatorului. 

• Dezvoltarea conceptului propriu de sistem robotic multifuncțional, de la 

schițe la modelul volumetric 3D. 

Metodele aplicate: Cercetarea s-a bazat pe analiza istoriografică a echipamentelor, 

studiul comparativ al soluțiilor tehnologice existente, evaluarea principiilor ergonomice de 

manipulare a greutăților și utilizarea metodelor de proiectare asistată de calculator (modelare 3D) 

pentru materializarea conceptului. 

Rezultate concrete obținute: Proiectarea unui cărucior electric autonom care să 

însoțească operatorul în timpul activităților zilnice. Rezultatul final include un set complet de 

documentație grafică (proiecții ortogonale, scheme ergonomice) și un model volumetric (machetă) 

care demonstrează funcționalitatea și estetica echipamentului propus, adaptat cerințelor mediului 

urban contemporan. 
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ABSTRACT  

Author: Uncu Pavel 

Thesis Title: Equipment for park maintenance 

Thesis Structure: The explanatory memorandum consists of: Introduction, 4 chapters 

(Historiography and general milestones, Analysis of analogous projects, Ergonomics, 

Argumentation of the personal concept), Conclusions, Bibliography, and Appendices. 

Key words: industrial design, park maintenance, autonomous electric cart, ergonomics, 

sustainability. 

Aim of the work: To develop a modern and sustainable equipment in the form of an 

autonomous electric cart designed for transporting tools, materials, and waste in urban green 

spaces, aiming to streamline maintenance processes and reduce the operator's physical effort. 

 

General objectives: 

• To identify and analyze the evolution of manual and semi-mechanized tools 

used in park maintenance. 

• To study analogous projects and current robotic technologies (vacuum 

robots, lawn mowers, etc.). 

• To establish ergonomic and anthropometric requirements to ensure user 

comfort and safety. 

• To develop a personal concept for a multifunctional robotic system, from 

sketches to a 3D volumetric model. 

Applied methods: The research was based on the historiographical analysis of 

equipment, a comparative study of existing technological solutions, an evaluation of ergonomic 

weight-handling principles, and the use of computer-aided design (3D modeling) methods to 

materialize the concept. 

 

Concrete results obtained: The design of an autonomous electric cart that accompanies 

the operator during daily activities. The final outcome includes a complete set of graphic 

documentation (orthogonal projections, ergonomic diagrams) and a volumetric model (mock-up) 

demonstrating the functionality and aesthetics of the proposed equipment, adapted to the 

requirements of the contemporary urban environment. 
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Introducere 

Echipamentele destinate îngrijirii parcurilor joacă un rol important în menținerea 

curățeniei, siguranței și aspectului estetic al spațiilor verzi urbane. Activitățile de întreținere sunt 

realizate, în mare parte, manual, cu ajutorul unor unelte tradiționale precum mături, greble, lopeți 

și cărucioare, utilizate pentru colectarea deșeurilor și transportul materialelor necesare. În multe 

situații, utilizarea utilajelor moderne este limitată de configurația parcurilor, aleile înguste sau 

prezența constantă a pietonilor. 

Echipamentele existente oferă soluții funcționale de bază, însă presupun un efort fizic 

considerabil și nu asigură o organizare eficientă a uneltelor de lucru. Pentru a interveni cu o soluție 

adaptată cerințelor actuale, a fost conceput un echipament pentru îngrijirea parcurilor, sub forma 

unui cărucior electric autonom, destinat transportului uneltelor, materialelor și deșeurilor, care să 

însoțească operatorul în timpul activităților zilnice. 

Lucrarea este constituită din 4 capitole, în cadrul cărora au fost stabilite obiectivele 

necesare de soluționat. 

Capitolul 1, intitulat „Istoriografie și repere generale privind îngrijirea parcurilor”, are 

scopul de a: 

• identificarea principalelor tipuri de echpamente manuale și semi-mecanizate; 

• anaanaliza evoluția uneltelor și echipamentelor utilizate în întreținerea spațiilor verzi; 

• liza avantajelor și limitărilor soluțiilor tradiționale. 

Pentru furnizarea acestor informații, au fost analizate surse bibliografice privind 

dezvoltarea echipamentelor de curățenie, de la unelte simple până la echipamente moderne. 

Capitolul 2, „Analiza proiectelor analoage”, a avut drept obiectiv: 

• analiza roboților existenți care suntt destinați pentru curățenie; 

• identificarea soluțiilor constructive și funcționale utilizate; 

• evidențierea punctelor forte și a limitărilor acestora. 

În vederea realizării acestor obiective, au fost studiate diferite tipuri de roboți de curățenie 

și echipamente mobile utilizate în spațiile publice. 

Capitolul 3, „Ergonomia”, are drept obiectiv: 

• analizarea poziției de lucru a utilizatorului; 

• stabilirea dimensiunilor ergonomice și a cerințelor antropometrice; 

• identificarea soluțiilor de creștere a confortului și siguranței în utilizare. 

Capitolul 4, intitulat Capitolul 4. Argumentare propriului concept 

"Echipament pentru îngrijirea parcului”, are ca obiectiv: 
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• dezvoltarea conceptului de cărucior electric autonom; 

• soluționarea funcțională și estetică a echipamentului; 

• argumentarea alegerii materialelor, structurii și modului de funcționare. 

În contextul realizării unui echipament modern și sustenabil, proiectul propus urmărește 

reducerea efortului fizic, creșterea eficienței activităților și adaptarea la cerințele mediului urban 

contemporan. 
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