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Rezumat: Pornind de la modelul bratului uman (biomecanism actionat de mugchi), au aparut
robotii (care sunt alcatuiti din elemente actionate de motoare). Domeniul roboticii este o zona de
cercetare interdisciplinara la interfata informatica si inginerie. Ea presupune proiectarea,
constructia, operarea si utilizarea robotilor. Scopul roboticii este de a proiecta masini inteligente
care sd poatd ajuta si asista oamenii in viata de zi cu zi precum §i sd-i pastreze pe toti in sigurantd.
Se bazeaza pe realizarea ingineriei informatiei, inginerie computerizatd, inginerie mecanicd,
inginerie electronicd si altele. In lucrare s-a prezentat o scurtd descriere a modalitatilor de control
al bratelor robotice si o posibilitate a acestora de implicare in industrie. Acest lucru influenteaza
pozitiv calitatea muncii efectuate si imbunatateste calitatea vietii oamenilor ce activeaza in
domenii nocive.

Cuvinte cheie: brat robotic, servo motor, I12C, adafruit, controlul miscarii, matlab simulink.

Introducere

Conducerea robotilor mobili intr-un mediu dinamic ridica o problema complexa folosind
metoda campului vectorial si un algoritm de conducere fuzzy care sa asigure evolutia traiectoriei
robotului mobil; sunt folosite relatii matematice neliniare care indica starea si modul de descriere
a mediului in care acesta evolueaza. La problematica conducerii robotilor mobili frecvent apar
situatii precum determinarea traiectorii dorite i asigurarea evolutiei robotului pe toata traiectoria
planificata.

Modalitatea cdmpului vectorial determind deplasarea robotului cu forta rezultanta alcatuita
dintr-o forta generatd de pozitia dorita si o forta respingatoare generatd de obstacolele ce trebuie
ocolite. Pe de alta parte, structura de conducere fuzzy, tine cont de tronsonul traiectoriei dorite pe
care evolueaza robotul, adaptarea functiilor de apartenentd facandu-se in functie de mediul de
evolutie.

Ca prototip, a indeplinirea lucrarii au fost utilizate aplicatii de proiectare grafica 3D, de
creare a schemelor electrice si simulare a intregului sistem. In urma studiilor efectuate s-a elaborat
un cod similar C++ care pune in functiune si miscare un brat robotic miniaturizat care repeta
miscarile operatorului.

Modalitati de control al bratului robotic

Pentru implementarea acestui proiect am ales sa folosesc controlul cartezian, datorita
usurintei de implementare, bratul primind ca valori de comanda 6 valori ce reprezinta pozitia si
orientarea efectorului. Aceste valori trimise bratului sunt usor de interpretat de oameni, si nu
necesita o prelucrare aditionala pentru a intelege si a anticipa pozitia finald a bratului.
Bratul robotic poate fi controlat fie de un calculator, cu ajutorul unui software oferit de producator,
fie prin intermediul unor senzori pe 3/6 axe montate pe bratul uman avand control intuitiv [1].
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Tabelul 1
Modurile de control ale bratului robotic [2]
Modul de control Descriere
Cartezian Se comanda pozitia si orientarea efectorului ce au originea la baza robotului
Viteza Carteziana Este comandata viteza de translatie a efectorului in sistemul de coordonate bazale si
viteza de rotatie a efectorului in sistemul de coordonate ale efectorului
Unghiular Comanda se face pe fiecare unghi al fiecarui actuator in parte
Viteza Unghiulara Se comanda viteza de rotatie a fiecarui actuator in parte
Control direct al cuplului | Este comandat cuplul fiecarui actuator in parte. Greutatea bratului este compensati
in mod implicit, fiecare actuator fiind comandat conform cuplului gravitational
propriu.

Cinematica directa

Un manipulator este compus din legdturi seriale care sunt fixate intre ele cu articulatii
revolute sau prismatice de la cadrul de baza prin efectorul final, un exemplu similar este prezentat
in Fig. 1. Calculul pozitiei si orientarii efectorului final in ceea ce priveste variabilele articulare se
numeste cinematica directd. Pentru a avea o cinematica directd pentru un mecanism robot intr-0
maniera sistematica, ar trebui sa se utilizeze un model cinematic adecvat. Metoda Denavit-
Hartenberg care utilizeaza patru parametri este cea mai comuna metodad de descriere a cinematicii
robotului. Acesti parametri sunt lungimea legaturii, rasucirea legaturii, decalajul legéturii si
respectiv unghiul articulatiei [3].

Figura 1. Sistemul mecanic al robotului [1]

Bratul robotic elaborat

Pentru elaborarea sistemului de control al bratului robotic care are ca functie principalad
copierea si repetarea miscarilor bratului uman. Ca mediu de programare a fost aleasa platforma
Arduino. Pentru verificarea sistemului de control este necesar de realizat insasi bratul robotic pe
care va fi testat codul elaborat. Pentru a realiza bratul robotic este nevoie de elaborat schema de
conexiune a partii electronice ca in Fig. 2, schitarea si imprimarea la 3D printer a bratului robotic
precum este prezentat in Fig. 3, urmate de conexiunea Intr-un tot intreg si inscrierea codului la fel
elaborat.
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Figura 2. Schema de conexiune a elementelor in softul EasyEDA [4]

Figura 3. Reprezentare schitati a bratului robotic in mediul Blender [5]
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Concluzii

Prin prezenta lucrare s-a urmarit elaborarea unui cod similar cu C++ care pune in functie o
machetd a unui brat robotic miniaturizat ce are drept scop repetarea miscarilor a bratului
operatorului fara ca acesta sa actioneze direct asupra bratului robotizat.

Pentru materializarea proiectului fizic s-a proiectat bratul robotic in aplicatia Blender, dupa
care, piesd cu piesa a fost imprimatd la 3D printer si apoi asamblate intr-un tot intreg. Pentru
actionarea acestui brat s-a apelat la un circuit Arduino UNO la care s-a conectat un modul de
extindere ( Servo Feather Wing ) ce pune in functiune 6 servo motoare, miscarea acestora este
direct dirijatd de 3 senzori triaxiali si 1 senzor Hall actionat de cAmp magnetic.

Proiectul descrie in aceasta lucrare are rol demonstrativ. Se poate observa usor potentialul
folosirii bratelor robotice in sisteme autonome, cu parere de rau utilitatea acestora momentan este
restransa. Acest brat robotic poate fi implementat intr-un mediu mai agresiv, acolo unde factorul
uman nu este suficient capabil de a realiza sarcina propusa. Astfel de medii pot fi: domeniul chimic
si nuclear, mineritul, medicind/chirurgia, siderurgia etc.
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