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REZUMAT: Tehnologiile conventionale, dar si dorinta de a facilita munca umana au adus la
inventarea unor lucruri fascinante. Unele dintre acestea le constituie tehnologiile cu privire la

dezvoltarea robotilor.

Un robot este un operator mecanic sau virtual, artificial. Robotul este un sistem compus din
mai multe elemente: mecanica, senzori, precum si un mecanism de directionare.

In lucrarea prezenti se evidentiazi modul in care un mecanism, anume un brat robotic poate
fii modelat, confectionat si controlat pe baza a trei miscari de rotatie.
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1. INTRODUCERE

Robotii au devenit importanti pentru o
gama larga de aplicatii - de la fabricare, pana la
interventii  chirurgicale, la  manipularea
materialelor periculoase. Tn consecinti, este
important sa intelegem cum functioneazd si ce
probleme exista in proiectarea robotilor eficienti.

Acest proiect se va adresa uneia dintre
aceste probleme: controlul pozitional.

Una dintre functiile importante al bratului
de robot este aceea de a urmdri o traiectorie
prescrisa, astfel incat scula din apucitor sa poata
executa o anumita operatie doritd (in cazul de fata
deplasarea unui obiect din punctual initial A, in
punctual final B).

Robotii poliarticulati de tip clasic cuprind
mecanisme de pozitionare (MP),
orientare (MO).

cat si de

La mecanismele de pozitionare de tip R-
R-R (vezi figura 1), mecanismele de orientare vin
sa completeze atdt gradul de mobilitate al

orientare in spatiul de lucru.
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Fig. 1. Schema structurala

2. STADIU ACTUAL

Robotul industrial folosit in procesele de
fabricatie este un inlocuitor al omului, putand
inlocui, la actualul nivel tehnologic, functiile
mainilor, fiind incapabil sa aiba picioare.

Introducerea  manipulatoarelor §i a
robotilor industriali in procesele de productie a
avut loc in conditiile trecerii de la fabricatia
produselor in serii mari la fabricatia de serie
medie si mica. Operatiile de manipulare a pieselor
si a dispozitivelor specializate au devenit de o

mare importan{d n procesele de fabricatie.



Fabricarea si utilizarea manipulatoarelor si
a robotilor industriali a fost posibila dupa ce au
fost rezolvate urmatoarele probleme:

e Manipularea pieselor la distantd cu
ajutorul mecanismelor articulate, numite
telemanipulatoare;

e Automatizarea maginilor unelte utilizand
comanda numerica;

e Utilizarea calculatoarelor electronice;

3. METODE DE OBTINERE

Fig. 2. Pozitionarea axelor

Marea majoritate a structurilor robotice
folosite in industrie au baza fixa, operand ca brate
robotice (manipulatoare) Tntr-un mediu bine
delimitat.

Gradul de mobilitate al mecanismului

prezentat este M=3.

Motoarele de orientare se vor asambla Tn
cuplele de rotatie de la nivelul articulatiilor.

224

Fig. 3. Motor de orientare

Obiectivul ~ controlului  consta  in
prescrierea unei secvente de comenzi (unghiuri,
viteze, acceleratii) motoarelor, astfel 1ncat
traiectoria urmaritd de apucitor sa ramand in
interiorul unei suprafete delimitate de spatiul de

lucru.

Calculul geometro-pozitional al
mecanismului de pozitionare se realizeaza cu
ajutorul lantului cinematic principal L.C.P., stiind
lungimile elementelor din care care sunt
confectionate bratele, fiind constante.

Analiza cinematicd directd constd in
aflarea punctelor de coordonate ale punctului
caracterisitic, fapt ce implica descoperirea
spatiului de lucru (SL).

Xp = xp(?;'j_: Pa s P )
Y = }’p(qﬂp Pq, Py )

Zp = zp(fpj_r @, ?5'3)

Prin analiza cinematiacid inversa se

intelege comanda si controlul mecanismului.
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Fig. 4. Orientarea si pozitia efectoarelor finale

3.1. Implementarea fizica (vezi figura 3.1)

Fig. 3.1. Mecanism RRR
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a) Programarea

Pentru a putea fii controlat, bratul robotic
are la baza un sistem de implementare bazat
pe limbajul c++. Impreuni cu acesta,
programarea s-a realizat pe un microcontroler
Arduiono Nano cu pC Atmega328, avand,
comenzile specifice arduino, iar limbajul
arduino fiind bazat pe c++ ( vezi figura 3.2),
pe interfata specialda Arduino versiunea 1.8.1.

Fisier Editare Schita Instrumente Ajutor

joystick_sernvo §

#include «<SoftwareSerial.h>
#include <Servo.h>

//fconatante definite
#define xl_axis A2
#define yl_axis A3
#define pres 2
#define x2_axis Al
#define y2_axis A0
#define pres 3
#define comanda 12

ffinitializare servo
Servo servol:
Servo servo2;
Servo servo3;
Servo servod;

f/f declarare bluetooth

int bluetcothIx = 10; // bluetcoth tx to 10 pin
int bluetcothRx = 11; // bluetocoth rx to 11 pin
SoftwareSerial bluetooth(bluetcothTx, blustoothBx);

ffdefinire pizitii initale servomotoare

int pos_sl1 = 83;
int pos_s2 = 40;
int pos_s3 = 1507
int pos_s4 = 1607

//fsetup

void setup() {
pinMode {comanda, INEUT):
pindMode (x1_axis, INEUI);
pinMode (y1_axis, INFUT):
pinMode {pres, INFPUT);
pinMode (x2_axis, INFUT):
pinMode (y2_axis, INFUT);
Serial.begin{9600)
bluetooth.begin (3600) ;

servol.attach(9);
servol.attach(g);
servo3.attach(5):
servod.attach(3)
servol.write{pos 31h:

Fig. 3.2. Limbaj Arduino



Programul realizeaza conectarea propriu-zisa
a motoarelor (vezi figura 3.3), cu partea de
comanda, partea electrica/ electronica.

Fig. 3.3.
b) Asamblarea

Ansamblul motoarelor, a microcontroalelor si
a partii de comanda, a fost realizat pe un cablaj (el
realizand o conexiune stabila intre toate acestea)
(vezi figura 3.4).

Fig. 3.4. Joystick-uri

c) Alimentarea

Servomotoarele sunt alimentate separate,
de la o sursa de tensiune, acestea avand un
consum relativ mare 2A la 5V. Sursa pentru
microtontoler are o tensiune U=5 - 5.5V si un
curent minim de 1=0.5A.

In final, alimentarea se realizeazi de la o
sursa de tensiune ce are U=5 - 5.5v si un curent de
minim 2A.
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4. Materiale utilizate pentru modelarea

practica
MNr.crt Piesa Bucati Marime [mm*mm*mm]

1 pvc 1 300*40%20
2 pvc 1 250*40*20
3 pve 1 200%30%15
4 suruburi M2 10 2*25

5 suruburi lemn 10 2,5%16

o Pal 1 400%300

7 piulite M2 14 -

8 suruburi pt plastic 2*10

9 arduino 1-
10 servomaotoare 4 -
11 joystick 2-

5. Concluzii

In prezent, robotii sunt unul dintre
lucrurile indispensabile functionarii societatii
umane ale secolului XXI. Intilniti atat in
procesele de productie, cat si in alte arii de interes
precum divertisment, transporturi, comunicatii,
medicind sau agriculturd, robotii Imbunatatesc
performantele umane din punct de vedere
cantitativ si calitativ.

inca de la inceput, robotii au fost
conceputi pentru realizarea de sarcini repetitive
specifice. Folosirea robotilor mobili 1n medii
industriale, in procesele de transport local si
manipulare, raportat la robotii ficsi, aduce un plus
de utilitate prin acoperirea unor spatii de lucru mai
mari, precum si prin cresterea adaptabilitagii si

.....

In urma analizei stadiului actual al
cercetarilor de adaptare si implementare a
robotilor mobili in activitati din medii industriale,
se evidentiaza tendinta de dezvoltare a acestora ca
sisteme inteligente, cu capacitati evoluate de
invatare si de interactiune cu operatorul. Desi
existd algoritmi care rezolva sarcini specifice prin
invatare, nu se poate concluziona ca exista sisteme
consacrate de invatare a robotilor pentru
efectuarea sarcinilor de lucru.



Prezenta cercetare sustine implementarea
mecanismelor,de tipul bratului robotic, combinand
partea de programare cu electrotehnica.
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