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REZUMAT: Lucrarea prezintă cercetările realizate până în prezent pentru proiectarea și 

realizarea unor subsisteme ale unui sistem de transport containere cu ajutorul unei platforme 

mobile autonome. Subsistemele descrise în prezenta lucrare sunt: subsistemul de încărcare 

prin inducție a acumulatorilor platformei mobile, subsistemul de rafturi inteligente pentru 

depozitarea containerelor și subsistemul software de determinare a traseului platformei 

mobile. Subsistemul de încărcare prin inducție va permite transferul energiei electrice necesare 

încărcării acumulatorilor fără a fi necesară cuplarea mecanică a platformei. Subsistemul de 

rafturi inteligente va asigura faptul că un container va fi deblocat și va putea fi preluat de către 

platformă doar după trimiterea de către aceasta din urmă  a unui semnal de identificare. 

Subsistemul software pentru stabilirea traseului utilizează o hartă digitală a clădirii procesată 

de către un algoritm Astar. 

CUVINTE CHEIE: platformă mobilă autonomă 

1 INTRODUCERE 

În aceasta lucrare se urmărește realizarea unei 

platforme autonome care se va deplasa prin interiorul 

facultății după un traseu cunoscut, transportând niște 

containere în vederea depozitării într-un sistem de 

rafturi inteligent. Platforma va conștientiza când va 

rămâne fără baterie și va merge la stațiile de 

încărcare, încărcarea fiind realizată inductiv. 

Pentru problemele propuse lucrarea a fost 

împărțită în trei subsisteme: 

1. Subsistemul de încărcare

2. Subsistemul cu rafturi inteligente

3.Subsistemul software de determinare a unui

traseu de deplasare. 

1. Au fost efectuate cercetări privind realizarea

unui subsistem de încărcare inductiv al acumulatorilor 

platformei. Încărcarea inductivă utilizează un câmp 

electromagnetic pentru a transfera energie între doua 

obiecte prin inducție electromagnetică. Acest tip de 

încărcare folosește o bobină pentru a crea un câmp 

electromagnetic alternativ din interiorul unei baze de 

încărcare, iar o a doua bobină aflată pe dispozitivul 

mobil preia energie din câmpul electromagnetic 
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 și o transformă în curent electric pentru a încărca 

bateria. 

2. Acest subsistem conține cercetări privind

realizarea unor rafturi inteligente ce vor comunica cu 

platforma mobilă pin trimiterea unui semnal de 

identificare pentru deschiderea sertarelor . Rafturile 

dispun de un sistem de prindere special pentru a putea 

fi luate de platforma mobilă cu un sistem de închidere 

electromagnetic. 

3. Pentru acest subsistem s-a pornit de la harta

facultății și s-a încercat determinarea unei matrice 

care să servească drept date de intrare pentru un 

algoritm care sa calculeze traseul pe care îl va urma 

platforma mobilă. 

Matricea s-a realizat într-un fișier Excel, în 

urma unor măsurători cu ruleta, a dimensiunilor 

holurilor facultății precum și a căilor de acces și a 

obstacolelor fixe. 

2 STADIUL ACTUAL 

La ora actuala acest tip de platforme exista și sunt 

folosite spre exemplu de Amazon pentru gestionarea 

coletelor în depozit (Fig. 1).  
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Fig. 1 Amazon Kiva robots 

2.1 Încărcarea inductivă 

Partea de încărcarea inductivă este folosită în diferite 

aplicații cum ar fi: încărcarea telefoanelor mobile (Fig. 2), 

încărcarea periuțelor de dinți electrice (Fig. 3), încărcarea 

caștilor bluetooth (Fig. 4). 

Exemple: 

Fig. 2 Încărcarea telefoanelor mobile 

Fig. 3 Periuță ORAL-B 

Fig. 4 Samsung ICONX 

2.1.1 Teste preliminare 

Pentru programarea drive-ului s-a descărcat de 

pe pagina [1] doua librarii: motordriver_4wd și 

seeed_pwm. Acestea au fost adăugate în C:/Program 

Files/Arduino/libraries și s-a folosit ca demo 

programul motorDriverDemo.ino din prima librarie, 

folderul examples. La încărcarea programului din 

Arduino s-a selectat ca placa Arduino Duemilanove 

cu procesor ATmega 328 prezent pe controller-ul 

platformei. 

Un prim test a fost realizat pe bateria platformei 

în vederea determinării unui ciclu de descărcare (Fig. 

5). Bateria este de tip Li-Po cu o tensiune de 7.4 V si 

o capacitate de 2200 mAh. Pentru realizarea testului

de descărcare platforma a funcționat cu o putere de 

40%, mergând 30 de secunde într-o direcție, 30 in 

direcție opusa. Tensiunea a fost citită pe ambele 

celule ale bateriei cu ajutorul unei plăci de achiziție 

de date USB-6001 (Fig. 6) de la Ntional Instruments, 

fiecare celula pornind de la o tensiune de 4.2 V. 

Fig. 5 Ciclu de descarcare 

Fig. 6 Placa DAQ NI 6001 

Încărcarea s-a realizat cu un încărcător special 

(Fig. 7) pentru bateriile Li-Po și a durat aproximativ 

o ora și 15 minute.

Pentru bobinele de încărcare inductivă (Fig.8) s-

a efectuat alimentarea și citirea tensiunii de ieșire pe 

aparatul de măsură. 
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Fig. 7 Li-Po Charger 

Fig. 8 Modul de încărcare inductiv 

Testele s-au realizat cu ajutorul soft-ului 

LabView 2016 iar programarea controller-ului s-a 

realizat în Arduino. 

În imaginile de mai jos este prezentat programul 

de măsurare și programul de acționare a platformei 

mobile. 

Fig. 9 Panoul frontal al programului de 

măsurare 

Fig. 10 Diagrama programului de măsurare 

2.2 Sistem de rafturi inteligente 

Pentru sistemul de rafturi inteligente se va 

proiecta raftul în sine utilizând unul din următoarele 

sisteme de închidere electromagnetice (Fig 11) 

Fig. 11 Sisteme de închidere electromagnetice 

2.3 Subsistemul software de determinare a 

unui traseu de deplasare 

Stadiul actual este reprezentat de găsirea unui 

traseu pentru platforma mobilă dar care nu este chiar 

optim. 

S-a plecat de la harta facultății care arata de 

forma (vezi fig. 12) 

Fig.12 Harta Facultății IMST 
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2.3.1 Realizarea matricei pentru stabilirea traseului 

Acest pas a fost reprezentat de măsurarea 

holurilor facultății și a căilor de acces precum și a 

obstacolelor fixe cu ajutorul unei rulete. În urma 

acestor măsurători s-a realizat o matrice într-un 

format de tipul MS Excel (Fig.13) 

Fig. 13 Matrice traseului 

În aceasta matrice s-a reprezentat cu valoarea 1 

locurile pe unde se poate deplasa platforma și cu 0 

locurile unde sunt obstacole fixe.S-a realizat câte o 

matrice pentru fiecare hol prin care ar trebui să treacă 

platforma mobilă.  

Deoarece matricile realizate in Excel erau foarte 

greu de urmărit s-a realizat o schemă grafică in 

power point care a fost exportată sub extensia bmp 

pentru a putea fi citită de un program realizat în 

labview. Aceasta arată ca în Fig. 14. 

Fig. 14 Hartă 1 

În urma citirii acestei hărți programul a 

determinat traiectoria unui traseu care, după cum se 

poate vedea în fig. 15, platforma ar trebui să meargă 

pe lângă zid, ceea ce nu este chiar optim.  

Fig. 15 Traseu 

S-a realizat și o a II-a harta, în care au fost 

descrise și câteva obstacole fixe, pentru a se observa 

o nouă traiectorie a traseului. Cea de a II-a hartă arată

ca în figura 16. 

Fig.16 Hartă2 

Și in acest caz  după cum se poate vedea in fig. 

17, s-a constatat că traiectoria determinată de 

program este tot pe lângă pereți respectiv obstacole. 

Fig.17 Traseu 2 

3 ECHIPAMENTE ȘI SOFT-URI 

FOLOSITE 

1. Platformă mobilă (Fig.18)

Fig. 18 Platformă mobilă 

2. Laptop

3. Placa DAQ NI 6001

4. Aparat de măsură Tenma 72-7745 (Fig. 19)
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Fig. 19 Aparat de măsură Tenma 72-7745 

5. Sursa de alimentare Velleman PSS-4005

Fig 20 Sursă de alimentare Velleman PSS-

4005 

6. Modul de încărcare inductiv

7. Acumulatori (Fig. 21)

Fig.21 Acumulatori 

7. LabView 2016

8. Microsoft Excel

9. Arduino (Fig. 22)

Fig 22 Interfața Arduino 

4 STADIUL VIITOR 

4.1 Încărcarea inductivă 

Pe viitor se urmărește realizarea unei soluții 

constructive pentru montarea pe platforma mobilă a 

modulului de încărcare inductiv și de asemenea 

creșterea puterii de încărcare a bobinelor pentru 

reducerea timpului de încărcare. 

De asemenea se urmărește realizarea stațiilor de 

încărcare ce vor fi amplasate în facultate. 
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4.2 Sistem de rafturi inteligente 

Pe viitor se urmărește alegerea tipului optim de 

încuietoare electromagnetică pentru realizarea unui 

sistem de rafturi cât mai compact și eficient. 

4.3 Subsistemul software de determinare a 

unui traseu de deplasare 

În viitorul apropiat se va încerca rezolvarea 

problemei de traiectorie cu ajutorul unui graf în loc 

de hartă. Nodurile grafului vor fi reprezentate de 

ușile din clădire, noduri care vor fi determinate cu 

ajutorul unui algoritm de  determinare a drumului 

minim. 

5 CONCLUZII 

La partea de încărcare s-a constatat ca bobinele 

au o eficienta buna doar dacă distanta dintre acestea 

este cat mai mica. 

Pentru bateriile Li-Po încărcarea trebuie 

efectuată separat pe ambele celule ale 

acumulatorului, ceea ce va genera probleme la 

realizarea stației de încărcare. Dacă acest tip de 

încărcare nu se va putea realiza se va adopta un 

sistem cu prindere magnetică a conectorilor stației și 

platformei. 

Din analiza elaborată se poate observa că 

indiferent de modelul hărții, platforma ar fi nevoită 

să meargă pe lângă pereți, ceea ce nu este foarte 

indicat deoarece mai pot apărea obstacole. O soluție 

ar fi sa se mărească grosimea peretelui, însă nici 

aceasta nu este una optima deoarece platforma se va 

deplasa tot pe lângă perete dar un perete mai gros. 

Deoarece clădirea este formata din camere, căile 

de acces fiind reprezentate de uși s-a pus problema 

de graf in loc de harta. 

Din acest motiv s-a ales determinarea 

traiectoriei cu ajutorul unui graf ale cărui noduri sa 

fie pe pozițiile ușilor din clădire. Se va folosi apoi un 

algoritm de determinare a drumului minim dintr-un 

graf. In perioada imediat următoare, acest algoritm 

va fi implementat într-un software. 

6 MULŢUMIRI 

Dr. ing. Liviu ARSENOIU pentru ajutorul oferit 

la montarea platformei mobile  
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