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Rezumat: In aceastd lucrare se prezintd un robot autonom cu optiune de evitare a obstacolelor. Robotul
foloseste o placuta de dezvoltare Arduino §i poate fi comandata cu ajutorul unei telecomenzi, de asemenea ea are
capacitatea de a se deplasa in diverse directii. Un aspect important Tl constituie facilitatea de a ocoli obstacole
utilizind un senzor de distantd cu ultrasunete, acesta fuunctionand si fara ajutorul telecomenzii, urmarindu-si
traiectoria in functie de obstacolele din jurul acestuia. Setarea modului de functionare se face din telecomanda, fie este
selectat modul manual, comandat de un utilizator, fie modul automat, unde comanda utilizatorului nu este necesara.

Cuvinte cheie: microcontroler, bluetooth, PWM, senzor ultrasonic.

Introducere

Unul din cele mai importante aspecte in evolutia fiintei umane este folosirea uneltelor care sa
simplifice munca fizica. in aceasta categorie se inscriu si robotii, ei ocupand totusi o pozitie privigeliata
datorita complexitatii lor.

Robotica este in prezent o ramurd a stiintelor tehnice, avnd ca obiect de studiu automatizarea
operatiilor umanoide. in corelatie cu definitia generald datd in paragraful anterior, robotica se ocupa cu
studiul robotilor, prin operatii umanoide avandu-se in vedere activitatile fizice si intelectuale, realizate in
general de om. Mai specific, robotica a urmarit in primul rand automatizarea operatiilor efectuate cu ajutorul
bratelor, maéinilor, picioarelor, implicand corelatia cu sistemul senzorial (in primul rdnd vederea), si
procesele de rationament pentru luarea deciziilor de actiune. Odata cu raspandirea, perfectionarea robotilor si
trecerea de la aplicarea lor industriald la folosirea si in alte domenii (aplicatii spatiale, medicale, casnice) s-a
produs largirea gamei operatiilor umanoide studiate si automatizate de robotica.

1. Descrierea Robotului
In continuare se va realiza descrierea robotului si a componentelor hardware principale.
Curentul necesar functionarii este asigurat de un set de 4 baterii montate intr-o carcasa speciala prin
care se vor conecta la pinul GND(Ground) si la pinul de 5V (Volti).
Principalele componente hardware folosite in vederea realizarii acestui robot sunt:
— placa Arduino Leonardo
— shield L298N
— patru motoare de curent continuu
— senzor ultrasonic de distanta

Arduino LEONARDO

Arduino LEONARDO este o platforma de procesare open-source, bazata pe software si hardware
flexibil si simplu de folosit. Consta intr-o platforma de mici dimensiuni (6.8 cm / 5.3 cm — in cea mai des
intalnita varianta) construita in jurul unui procesor de semnal si este capabila de a prelua date din mediul
inconjurator printr-o serie de senzori si de a efectua actiuni asupra mediului prin intermediul luminilor,
motoarelor, servomotoare, si alte tipuri de dispozitive mecanice. Procesorul este capabil sa ruleze un cod
scris intr-un limbaj de programare care este foarte similar cu limbajul C++
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Figura 2: Microcontrollerul ARDUINO LEONARDO
Driver de motoare

Bazat pe circuitul integrat L298N, acest driver de motoare poate comanda doua motoare de curent
continuu, curent maxim 2 amperi. Driverul este complet asamblat sub forma unui shield Arduino, facilitand
astfel utilizarea simpla.

Conectarea la Arduino se face cu ajutorul unor fire de tip mama-mama legate la placa Arduino si
conectand pinii marcati VIN si GND la sursa de alimentare pentru motoare. Pinii PWM care controleaza
driver-ul L298 sunt 10, 11, 12, 13.

Cele doua motoare se conecteaza in pinii cu surub marcati "MOTORL1" si "MOTOR2", iar alimentarea
pentru motoare se conecteaza la pinii cu surub marcati "VIN" si "GND".

Pentru situatiile deosebite cand aveti nevoie de o putere ridicata disipata in mod continuu, va
recomandam radiatorul pentru L298.
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Figura 3: Driverul de motoare
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Motoarele de curent continuu

Acest angrenaj compact, de curenti mici ( motor de curent continuu cu perii cu o cutie de viteze
reducere 120:1) este foarte potrivit pentru utilizarea in robosi mici. La 4,5 V, are o viteza de liber-run de 120
rpm si un cuplu standand de aproximativ 20 0z-in (cu toate acestea, avand un cuplaj de siguranta s-ar putea
incepe sa alunece inainte de a atinge cuplul standand). Arborele de iesire D-forma are un diametru de 3 mm.
Acest arbore de iesire este perpendicular pe axul motorului.
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Figura 4: Motoarele de curent continuu

Sistemul de locomotie cu roti

Robotul are patru roti de plastic (Fig.6.b). Doua roti sunt conectate la motoare, iar celelalte doua sunt
legate la servomotor(fig 6.a) pentru schimbarea directiei de mers.

Servomotorul este legat direct din Arduino la pinii VIN si GND pentru alimentare, iar la pinul digital 5
pentru schimbarea directiei la un unghi fix.
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Figura 5: Sistemul de locomotie

Sistemul de evitare a obstacolelor

Masinuta va evita obstacole utilizand senzorul Parallax Ping amplasat pe axul unui servomotor. La
fiecare iteratic a structurii repetitive microcontrolerul va emite un semnal de trigger cu frecventa de 40kHz.
Semnalul se va reflecta in obstacol, iar ecoul va fi detectat dupa timpul necesar sunetului sa parcurga distanta
pand la senzor. Distanta este calculatd in functie de viteza sunetului in aer (consideratd constantd) si
temperatura mediului ambiant. in figura 6 este prezentat sistemul de functionare al senzorului de distanta.

Algoritmul de functionare este urmatorul:

Daca eventualul obstacol se afla la o distantd mai micd de 15 cm de masinutd, motoarele se opresc.
Servomotorul roteste senzorul de distanta cu 20° la dreapta. Daca nu existd obstacol detectat in noua pozitie,
motoarele pornesc in sens “inainte”, iar maginuta functioneazd dupd comanda datd de telecomanda. Daca
obstacolul este detectat in continuare dupa trei rotiri succesive de 20° ale servomotorului, motoarele pornesc
n sens “inapoi”, urméand a astepta semnalul de la telecomanda. In figura 7 este prezentati schema logica de

automatizare.
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Figura 6: Functionarea senzorului de distanta.

2. Implementare software

Limbajul folosit in vederea functionarii corecte este asemanator limbajului C++ cu o serie de
biblioteci proprii si se numeste Arduino. Fereastra de mai jos este un editor pentru programare folosit numai
pentru placiile de dezvoltare Arduino .Pentru aceasta trebuie intrat in meniul tools si aleasd placa cu care se
lucreaza si portul selectat de calculator. -

Orice program scris trebuie verificat prin butonul # care verifici dacd apar erori in structura
programului, iar [ rin afisarea mesajului “ Done compiling” , programul poate fi rulat prin apasarea butonului

de upload care trimite prin intermediul portului COM6 instructiunile catre microcontroler, care le
prelucreaza si trimite mai departe spre pinii de iesire.

Concluzii

Tn lucrare s-a prezentat un robot autonom cu optiune de evitare a obstacolelor. Programarea s-a realizat
folosind limbajul de programare Arduino, un limbaj asemanator limbajului C++ .

Acest robot prezintd o serie de avantaje deoarece are aplicabilitate in diverse domenii cum sunt:
explorarea spatiilor inguste sau periculoase pentru om, serviciile secrete, etc.

Bibliografie

http://www.minitab.com/en-US/default.aspx

2. lvanescu Mihai, Robotica, Editura Universitaria, Craiova, 1995
3. http://www.robotul.ro/Products.aspx

4. http://www.roboter-info.de/index_en.htm

=

161


http://www.minitab.com/en-US/default.aspx
http://www.robotul.ro/Products.aspx
http://www.roboter-info.de/index_en.htm

