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Rezumat. In aceastd lucrare sunt prezentate constructia si programarea unui robot mobil 4x4
controlat prin bluetooth cu ajutorul unei aplicatii pe Android. Masina foloseste o placa de
dezvoltare Arduino si poate fi controlata cu telefonul pentru a se deplasa in diverse directii. De
asemenea este programat un sistem de parcare autonomd a acestui robot la sesizarea unui loc
liber de parcare.

Cuvinte cheie: Parcare autonomad, App Inventor, Android, Arduino, transmisie bluetooth.

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
privilegiata datoritd complexitatii lor.

Robotica este in prezent o ramura a stiintelor tehnice, avand ca obiect de studiu
automatizarea operatiilor umanoide. In corelatie cu definitia generald data 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.

Utilizarea senzorilor a devenit o obisnuinta, majoritatea dispozitivelor mobile utilizeaza
senzori 1n scopul ludrii unei decizii.

Descrierea elementelor hardware
Principalele componente hardware folosite in vederea realizarii acestui robot sunt:
- placa Arduino Leonardo
- shield L298N
- patru motoare de curent continuu
- senzori ultrasonici de distanta
- bluetooth HC-05
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Figura 1. Robot 4x4
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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 intalnitd varianta) construita in jurul unui procesor de semnal si este capabila de
a prelua date din mediul Inconjurdtor 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++.

Driverul de motoare

Bazat pe circuitul integrat L298P, acest driver de motoare poate comanda patru 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 tata-tata legate la placa Arduino.
Alimentarea se face cu o baterie reincarcabild de 9V conectata la intrérile cu surub marcate cu +
si -. Pinii PWM care controleaza driver-ul L298P sunt 10, 11, 12, 13. Cele patru motoare se
conecteaza in pinii cu surub marcati "M1", "M2", "E1" si "E2" in paralel doua cate doua.

Figura 2. Driverul de motoare L298P

Motoarele de propulsie

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 roboti mici. La 4,5 V, are o viteza de
liber-run de 120 rpm si un cuplu standard de aproximativ 20 oz-in (cu toate acestea, avand un
cuplaj de sigurantd s-ar putea incepe sa alunece inainte de a atinge cuplul standard). Arborele de
iesire D-formd are un diametru de 3 mm. Acest arbore de iesire este perpendicular pe axul
motorului.

Figura 3. Motor de cc utilizat la deplasarea robotului

Modulul bluetooth HC-05
Modulul HC-05 este un modul Bluetooth SPP (Serial Port Protocol) usor de utilizat,
conceput pentru configurarea conexiunii seriale wireless. Modulul HC-05 poate fi utilizat intr-o
configuratie Master sau Slave, fiind o solutie excelenta pentru comunicatiile wireless.
Specificatii:
Tensiune de alimentare: 3.6 - 6V;
Comunica pe serial UART;
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Baudrate: 9600 - 460800 bps;

Distanta de transmisie pand la 10m;

Vcce si Gnd se conecteazd la 5V si Gnd de pe Arduino. TXD se conecteaza la RX de pe placa
Arduino si RXD se conecteaza la TX de pe placa Arduino.

Descrierea aplicatiei de comanda si parcare autonoma

Descrierea aplicatiei pe Android

Aplicatia de comanda de pe telefonul mobil este realizatd pe platforma MIT App Inventor
este un mediu de programare intuitiv, care permite tuturor sa construiasca aplicatii functionale
pentru smartphone-uri si tablete. Instrumentul bazat pe blocuri faciliteaza crearea unor aplicatii
complexe, cu impact ridicat, cu mult mai putin timp decat mediile traditionale de programare.

Pentru comunicatia cu bluetooth-ul este necesard generarea unei liste cu dispozitivele
bluetooth disponibile la un moment dat denumitd BT list si din care utilizatorul si aleaga
dispozitivul HC-05 conectat la Arduino (Figura 4.) S-au creat butoane care vor comanda aplicatia
Arduino sa deplaseze masina dupa dorinta.

Figura 5 prezinta codul sursa al aplicatiei realizata pe platforma App Inventor.

_

BT list Autonom
ie
Inainte Parcare +
Stanga Stop Dreapta
Inapoi Reset

Figura 4. Interfata aplicatiei pe Android

when [TT5I0

when (LELEN BeforePicking
LGBt st - J Elements - ]

when ELETERD AfterPicking
RN BT list - W Selection - UM N BluetoothClient1 - et o]

-

when (IETTRE Cick

—

when EZTTED Gick when ETRD Gt
& SendTest . St

et 0 N et 8"

~

LT N BluetoothChent1 - JEN 2]
et ‘B

—

when EEEITRD Cick
& col EITITRD Sendied

when (GITIE Cick
0 call CITTEIEITIRD SendText do call EITEEETIIORD Sendlext

[ v

Figura 5. Codul sursa al aplicatiei pe Android

Descrierea aplicatiei de pe Arduino

Cu ajutorul functiilor specializate se seteaza pinii in conformitate cu partea hardware. Se
programeaza functii pentru mers inainte, mers inapoi si viraj. Acestea au la baza functionarea
driver-ului L298 in functie de nivelele logice trimise pe pinii Inl, In2, In3, In4 (Figura 6). Figura
7 prezinta schema logica a aplicatiei de parcare. Se utilizeaza doi senzori de distantd amplasati pe
partea dreapti a masinii. In momentul in care ambii senzori detecteaza distante aproximativ egale,
inseamna ca pe partea dreaptd nu exista loc liber de parcare.
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In1 In2 Efect

0 0 Motor 1 oprit (fréné)

0 1 Motor 1 pornit — inainte
1 0 Motor 1 pornit — inapoi
1 1 Motor 1 oprit (frAnd)

INT|IN2 | Efect

0 0 Motor 2 oprit (frdnd)
0 1 Motor 2 pornit — inainte
1 0 Motor 2 pornit — inapol
1 1 Motor 2 oprit (frdnd)

Figura 6. Functionarea driver-ului 1.298.
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Figura 7. Schema bloc a aplicatiei de pe Arduino.

In momentul in care una din distante este cu mult mai mare decat cealaltd (diferenta lor
este mai mare de 2cm), atunci s-a sesizat loc de parcare liber si masinuta intrd in subrutina de
parcare ce presupune viraj dreapta inapoi si oprire in locul de parcare liber.

Concluzii

Programarea s-a realizat folosind limbajul de programare Arduino si platforma App
Inventor cu care se pot crea aplicatii prin tehnica drag-and-drop. Acest robot prezinta o serie de
avantaje deoarece are aplicabilitate in diverse domenii cum sunt: explorarea spatiilor inguste sau
periculoase pentru om, serviciile secrete, etc.
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