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Abstract: In lucrare se prezinti un sistem de conducere a unui robot mobil la distantd. Pentru aplicarea
in practica si eventuala dezvoltare a sistemului, a fost luatd o masind-jucdrie, ce are deja construit sistemul
de tractiune si manevrare. Pentru usurarea cercetarii in domeniul conducerii sistemului la distanta a fost
ales un modul in baza protocolului Bluetooth, in continuare se prevede inlocuirea lui cu un alt protocol de
transmitere a datelor la distante mari realizat pe un microcontroler.

Cuvinte cheie: robot, microcontroler, proces de conducere a motoarelor, protocol de comunicare
Bluetooth.

1. Notiuni generale

Se numeste proces de conducere un proces dinamic de organizare si coordonare de cétre cineva (ceva),
intr-o anumita perioada de timp, a altor grupuri de membri ai sistemului, In scopul realizarii unor sarcini sau
scopuri specifice.

Conducerea in sistemele tehnice se numeste actiunea intentionata asupra obiectului reglat.

Utilizarile pentru care au fost, sunt si vor fi conceputi robotii mobili sunt dintre cele mai diverse si nu
pot fi epuizate intr-un spatiu atat de restrans. Multi roboti din zona micro isi gasesc utilizarea in medicina,
fiind capabili sa se deplaseze de-a lungul vaselor si tuburilor corpului omenesc, in scopul investigatiilor,
interventiilor chirurgicale, dozarii si distribuirii de medicamente etc.

La fel de spectaculoase sunt si multe utilizari ale macro-robotilor. Domeniile de utilizare a lor sunt
destul de numeroase, asa ca: domeniul industrial (vehicule pe roti, cu ghidare automata, care transportd si
manipuleaza piese), domeniul agricol (masini agricole fard pilot), domeniul forestier, domeniul militar,
domeniul securitatii, domeniul distractiv (robotii-jucarii, robotii pentru competitii), domeniul operatiilor de
salvare (roboti salvatori - rescue robots) etc [1].

2. Sistemul de conducere a robotului
In figura de mai jos este prezentatd schema-bloc a sistemului semiautomat de conducere a robotului
mobil.
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Fig. 1. Schema-bloc de conducere a sistemului semiautomat:
BT — Bluetooth, UPPD - Unitatea de prelucrare si procesare a datelor,
OR - Obiect de reglare (robotul).

Utilizand o astfel de interpretare a conducerii cu robotul mobil avem céteva avantaje si dezavantaje.

Avantaje:
1. Programul de conducere functioneazd pe orice model de telefon in baza sistemului de operare
Android.

2. Unitatea de prelucrare si procesare a datelor este construitd in baza unui microcontroler, ce
permite modificarea rapida a algoritmului de functionare [2].
3. Adaptarea la alte conditii de exploatare, nu numai cele de laborator.
4. Instalarea sistemului pe diferite sasiuri mecanice mobile.
Dezavantaje:
1. Distanta scurta de transmitere a datelor prin Bluetooth.
2. Necesitatea de redncércare a acumulatorului.
3. Schema de principiu electrica
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In figura de mai jos este prezentata schema de principiu electrica:
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Fig. 2. Schema de principiu electricé a sistemului de conducere:
Al, A2 - blocuri de reglare a motorului; B - reactie inversa

In figura 2 putem observa modul de conectare si de comunicare a elementelor integrate in sistemul initial al
maginii [3].

4. Implementarea sistemului de conducere a robotului

In calitate de robot a fost folositd o masind mica cu doud motoare de actiune. Unul pentru tractiune si al
doilea pentru executarea manevrelor. In figura 3 este prezentat modelul de masina cu sistemul de conducere
la distanta.

Fig. 3. Modelul de masina cu sistemul de conducere la distanta

Concluzii
In rezultatul implementirii sistemului de conducere la distantd cu robotul mobil putem formula
urmatoarele concluzii.
1. A fost elaborata unitatea de prelucrare si procesare a datelor.
2. In urma analizei modurilor de conducere cu motoarele de curent continuu a fost ales circuitul
L293(punte de tip H pentru conducerea cu motor de curent continuu).

3. Algoritmul de functionare a unititii de procesare si prelucrare a datelor este de tip bipozitional.

Se recomandd de dezvoltat sistemul pe viitor adaugand o serie de senzori asa ca: senzori de distanta,
senzori de gaze, senzori de lumind. Adaugarea unei reactii inverse asa ca camera video, ce da posibilitatea de
control 1n zona inaccesibild a operatorului uman. Trecerea la alt tip de protocol de transmitere a datelor
permite marirea distantei de control pana la cateva sute de metri. Si nu in ultimul rand alegerea unui
microcontroler performant duce la marirea stabilitatii sistemului si posibilitatea implementarii algoritmului
PID.

Bibliografie
1. http://ru.scribd.com/doc/35223327/, 04.11.2012.
2. BALAN, R. Microcontrolere - Structura si aplicatii. Cluj-Napoca, Ed. Todesco, 2002. 545 p.
3. ALEXANDRU, B. Sisteme de actionare electrica. - Craiova, Editura Universitaria, 1994. 231 p.

175



