Conferinta Tehnico-Stiintifica a Studentilor, Masteranzilor si Doctoranzilor, Universitatea Tehnica a Moldovei

SISTEM DE CONTROL AL PLATFORMEI MOBILE CU 4 ROTI CONDUSA
PRIN GESTICULAREA MAINII DE CATRE OPERATOR

Tulia BERGHII'*, George POSTICA!, Denis SEREMET!

! Departamentul Ingineria Software si Automatica, grupa AI-201, Facultatea Calculatoare, Informatica si
Microelectronica, Universitatea Tehnica a Moldovei, Chisinau, Republica Moldova

* Autorul corespondent: Berghii, Tulia, iulia.berghii@isa.utm.md

Rezumat. In cadrul acestui articol se prezintd o platformd mobild cu patru roti condusd in baza
gesticularii manii de catre operator. Fiecare contorsiune a mdinii (inainte, inainte si la dreapta sau
la stanga, inapoi, inapoi si la dreapta sau stanga) este transmisa catre platforma ca indicatie de
directie pentru a continua itinerarul.
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Introducere

Unul dintre cele mai importante aspecte n evolutia fiintei umane este folosirea mijloacelor
care sd simplifice munca fizica. Robotii mobili influenteaza pozitiv calitatea vietii oamenilor si pot
indeplini diferite functii pe care le poate face si omul. Prin proiectul dat a fost o creatd o platforma cu
patru roti, care ar putea fi prototipul unui robot mobil, fiind avantajos prin sistemul de locomotie
simplu si consum redus de energie.

Scopul acestui proiect a fost controlul unei platforme mobile cu patru roti prin urmarirea
gesticulatiei mainii operatorului. Pentru captarea miscarilor mainii a fost creat un dispozitiv la baza
carui std senzorul MPU6050 conectat la placa Arduino si un modul Bluetooth, care transmite pozitia
mainii in timp real, iar platforma mobila este pusa in functiune datoritd motoarelor care primesc date
prin modulul Bluetooth [1].

Componentele sistemului
Elementele componente ale sistemului:
- platforma unui automobil cu patru roti;
- 2 placi Arduino, care functioneaza independent una de cealalta;
- senzor MPU6050;
- 2 module Bluetooth;
- unacumulator 12 v.

Principiul de functionare a dispozitivului de pe mana

Senzorului MPU6050 este compus dintr-un giroscop cu trei axe si un accelerometru cu trei
axe. Respectiv giroscopul masoara viteza unghiulard de rotatie In jurul axei in °/s, iar accelerometrul
misoard acceleratia de-a lungul axei in m/s*. Fiind amplasat pe mani, cu ajutorul acestui senzor se
obtin valori care sunt conduse doar prin gesticulare. Pentru simularea functiilor accelerometrului si
giroscopului a fost folositd aplicatia LabView [2], care reprezintd o platforma si un mediu de
dezvoltare pentru limbajul de programare vizuala, cu ajutorul careia a avut loc conectarea la Arduino,
in baza caruia se citesc datele, care vin in forma: ax data, ay data, az data, fiind separati dupa acesti
parametri In trei unghiuri de rotatie. Parametri dati se seteazd in functie de rotatie a obiectului in
LabView [2]. Codul pentru citirea datelor de pe traductor a fost scris in software-ul Arduino (IDE)
[3], care reprezintd o aplicatie multiplatforma folosita pentru a scrie si Incdrca programe pe placi
compatibile cu Arduino.

Petru realizarea acestui proiect au fost folosite modulele Bluetooth, deoarece Bluetooth este
o tehnologie de comunicatie fard fir cu consumul redus de energie si cost redus. Dispozitivul de pe
mana are functia de a controla automobilul si astfel in el a fost introdus codul pentru modulul master.
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Dispozitivul master coordoneazd comunicatia in retea, el poate transmite date la orice slave, sau el
cere date de la un slave. Pe cand dispozitivul slave poate sd comunice doar cu dispozitivul master, nu
si cu alte dispozitive slave din retea.
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Figura 1. Interfati grafici in LabView a senzorului MPU5060
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Figura 2. Valorile obtinute de la senzor in LabView

Transferul de date dintre module
Controlul platformei mobile are loc prin intermediul dispozitivului de pe mana si anume

datoritd modulul master de la care se transmit datele traductorului prin placa Bluetooth catre modulul
slave[1]. Modulul slave este instalat pe platforma mobila si primeste una dintre urmatoarele date: [s,
1, b, L r, fl, fr, bl, br], unde s este stop, f- forward, b-back, I-left, r-right. Aceste date se analizeaza si
se transmite un semnal electric celor patru motoare pentru a incepe miscarea automobilului [4].

Ca baza a proiectului dat, a fost folosita platforma mobila reprezentata in Figura 3.
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Figura 3. Platforma mobila cu patru roti

Caracteristicile platformei mobile sunt :
- Lungimea: 250 mm/245 mm.
- Latimea: 245 mm/ 153 mm.
- Inaltimea: 72 mm/ 60 mm.
- Latimea rotii: 35 mm.
- Greutatea: 2 kg.

Caracteristicile electrice sunt:
- Tensiunea bateriei:14 V.
- Tensiunea motorului: 12 V.
- Puterea motorului: 7W.
- RPM:330.

Pentru ca platforma mobild pe patru roti s porneascd, maina trebuie sa fie in pozitiile
prezentate 1n figurile 4, 5, 6:

Figura 5. Pozitia méinii cAnd automobilul merge in urma

Chisinau, Republica Moldova, 29-31 Martie 2022, Vol. I
- 182 -



Technical Scientific Conference of Undergraduate, Master, PhD students, Technical University of Moldova

Figura 6. Pozitia mainii cAnd automobilul vireazi la dreapta/stanga

Ca masina s accelereze, mana trebuie indreptatd inainte, la fel ca in Figura 4, atunci cand
palma mainii este in pozitie orizontald masina nu efectueaza nicio miscare. Pentru a se deplasa in
spate trebuie sa fie ridicatd palma in sus la fel ca in Figura 5, iar ca masina sd se deplaseze la
dreapta/stanga sau Tnainte si dreapta/stanga sau napoi si dreapta/stanga atunci mana trebuie orientata
ca in Figurile 4,5 si Inclinate n dreapta sau stanga, in dependenta de traseul dorit ca in figura 6.

Concluzii:

Sistemul elaborat reprezintd modulul de conducerea a platformei mobile, folosind doar
gesticulatia. Un asemenea proiect poate fi folosit ca prototip pentru realizarea unui robot mobil in
proportii mai mari, de asemenea el poate fi folosit pentru livrarea produselor.

Pentru efectuarea acestui proiect, initial a fost studiat senzorul MPU6050 [5], placa Arduino
[5] si felul cum are loc operarea modulelor [1]. A fost elaboratd interfata grafica in LabView [2]
pentru captarea datelor de la senzori, de asemenea au fost efectuate multe testari, atat separat a fiecarui
component cat si testarea produsului final, pentru o functionarea ideala.
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