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REZUMAT: In prezenta lucrare este dezvoltat un concept de autovehicul autonom inteligent
capabil sa transporte paleti speciali, pe care se vor aseza cutii cu deseuri aflate pe holurile

I.M.S.T.

Acest sistem este format dintr-o platforma metalica actionata de sase motoare independente.
Ghidarea sistemului se face pe baza unui traseu ce utilizeaza o harta digitald a cladirii

procesata de catre un algoritm Astar.

Concluzionand, aceasta lucrare se concentreaza pe deplasarea platformei Tn mod automat

intre doud puncte stabilite predefinite.

CUVINTE CHEIE: colectare, deseuri, platforma

1 INTRODUCERE

Tn prezenta lucrare ne propunem si analizim din
punct de vedere constructiv, functional si economic
conceptele prototipului unei platforme autonome
pentru colectarea si transportul recipientelor din
plastic/aluminiu in vederea reciclarii.

Sistemul se va compune din:

- platforma care va contine o parte de comanda
formata din module ,, Raspberry Pi ” si o parte de
actionare compusda din sase motoare electrice cu
ajutorul carora se realizeaza deplasarea;

- recipient pentru colectare deseuri.

2 STADIUL ACTUAL

Proiectul se afld in stadiul de concept, urmand
sd stabilim varianta optimd in vederea realizarii
prototipului.

S-au analizat mai multe variante constructive. n
subcapitolele urmatoare vor fi analizate din punct de
vedere functional, constructiv si economic.

Dupa analizarea tuturor metodelor am stabilit
varianta optimad pentru procesul de fabricare a
prototipului.
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2.1 Analiza sistemului

Pentru analiza platformei s-a realizat schema
bloc prezentata in Fig.2.1

Motoare electrice

Platforma mobila Senzori de proximitate

!

Recipient fix/Remarca/Basculantz Centru de golire/Sistem de cuplare sau decuplare/sistem de basculare

Fig.2.1 Schema bloc a sistemului
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2.2  Concepte privind realizarea platformei

Tn acest subcapitol se vor face analizele detaliate
ale variantelor constructive ale sistemului, iar la final
se va alege varianta optima.

Pentru o mai buna intelegere a sistemului se vor
prezenta elementele constructive:

- Platforma (Fig. 2.2.)
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Fig.2.2 Platforma

- recipientul de colectare deseuri (Fig. 2.3.)

2.1.2 A doua varianta

Aceasta variantd aduce o Imbunatatire din punct
de vedere al eficientei colectarii unui volum mai
mare de deseuri. Sistemul a fost prevazut cu un
recipient de stocare basculabil similar cu cel din
figura urmatoare.

Fig.2.4 Recipient prevazut cu sistem de
basculare

Fig.2.3 Recipient colectare deseuri

2.1.1 Prima varianta

Tn acest caz a fost analizat sistemul ca fiind
format din:

-platforma;

-senzori, motoare, camera, sistem audio;

-recipient fix de colectare pozitionat pe cadrul
platformei.

Analizand aceastd variantd avem urmatoarele
concluzii:

Avantaje:

- solutia constructiva este mai simpla;

- prototipul este eficient din punct de vedere
economic.

Dezavantaje:

- spatiu insuficient pentru atasarea senzorilor si
celorlalte componente;

- eficienta mica din punct de vedere al spatiului
de stocare a deseurilor.
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Avantajele acestei variante:

- golirea deseurilor se face mult mai usor;

- cresterea eficientei colectarii.
Dezavantaje:

-sistem complex din punct de vedere tehnologic;

- implica costuri ridicate;

- necesitatea montarii unui motor electric pentru
bascularea recipientului de colectare, ceea ce implica
utilizarea suplimantard a energiei electrice, deci
scaderea autonomiei acumulatorilor;

- sistem suplimenar pentru conectarea motorului
atasat basculei la sistemul de comanda si alimentare;

- conceperea unui sistem separat de colectare in
care vor fi basculate deseurile.

2.1.3 A treia varianta

Aceasta variantd analizeaza posibilitatea atasarii
unei remorci detasabile pe care va fi montat
recipientul de colectare.

Avantaje:

- posibilitatea utilizarii mai multor remorci;

- marirea eficientei de colectare proportionald cu
numarul de remorci utilizate;

- optim din punct de vedere economic.

Dezavantaje:

- conceperea unui sistem de cuplare/decuplare;

- crearea unui spatiu destinat parcarii remorcilor
va implica costuri suplimentare.

2.3 Alegerea variantei optime

In urma analizirii variantelor prezentate,
impreuna cu domnul profesor coordonator, a fost
aleasd cea de-a treia.




2.3.1 Analiza detaliatd a sistemului ales

Schema de functionare este prezentatd in
figura atagata in anexa Al.

Pasii de functionare ai sistemului:

1.START (din parcarea initiala langa cele
1/2/3/4/n remorci)
2.Citire harta
3.Citire prin senzorul de culoare a parcarii de
culoare rosie pentru cuplarea primei remorci
4.Pozitionare pentru cuplare remorca
5.STOP
6.Cuplare remorca
7.START — deplasare circuit stabilit
8.Citire miscare studenti/profesori/vizitatori
a.Daca miscare pozitiva — oprire + emitere
sunet
b.Daca miscare negativa — continuare traseu
9.Citire senzor greutate
a.Daca <1,2,3Kg continuare traseu
b.Daca >3Kg indreptare spre parcare pentru
schimbare remorca
10.Senzor umplere cutie colectare
a.Daca se depaseste inaltimea senzorului —
indreptare spre parcare
b.Daca nu — continuarea traseului
11.Citire procentaj baterie
a.Daca baterie <20% in functie de unde se afla
pe hartd — indreptare spre statia de Tncarcare
b.Daca baterie OK — continuare traseu
12.Tn momentul in care se Tntoarce spre parcare
in spatiul special pentru schimbare remorca (fiecare
banda speciald de parcare sa fie de o culoare)
a.STOP in parcare in spatiul de unde a luat
remorca (spatiul delimitat prin culoarea rosie)
b.Decuplare
C.START + pozitionare pentru cuplarea cu
remorca din spatiul urmator (sa spunem spatiul de
culoare verde)
d.STOP
e.Cuplare
13.Reluare circuit (LOOP) + dupa fiecare
incarcare sa cupleze alta remorcd (sd spunem ca
avem remorca 1-rosie, remorca 2-verde, remorca 4-
albastra)

Vom lua in considerare si cazul in care
prototipul se poate bloca pe circuit, astfel am luat
decizia atasarii unui sistem de monitorizare/alarma
online prin care sistemul va trimite date in timp real
unei aplicatii pe PC/Phone sau cel de-al doilea caz in
care sistemul sd emita un semnal de atentionare.

2.4  Proiectarea conceptuali

Proiectarea sistemului conceptual urmeaza sa fie
realizata prin intermediul software-ului de tip CAD,
respectiv. SolidWorks.  Design-ul  platformei
autonome a fost downloadat din baza de date
Grabcad. Am adus urmatoarele imbunatatiri:

- Flansa de adaptare al sistemului de

remorcare care va fi pozitionat pe platforma,

- Sistem mecanic cu dublu rol — permite

cuplarea remorcii si adaptarea dupa traseul
urmarit;

- Motor electric.

Sitemul este prezentat In Fig. 2.5.

Fig. 2.6. Sistem de cuplare
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Tn continuare se va analiza sistemul de ghidare —
cuplare al remorcii

Fig. 2.7. Sistemul atagat remorcii




A fost proiectat astfel incat sa aibe o toleranta de
intrare, iar apoi la plecare sa fie pozitionat.

Remorca este compusa din:
- Sistemul ghidare-cuplare;

- Roti fixe;

- Platforma fixare recipient;

- Recipient.

Prototipul remorcii asamblate Th 3D este

prezentata in Fig. 2.8.

2.5 Realizarea componentelor sistemului

Sistemul de remorcare va fi realizat prin
printare 3D pe imprimanta Prusa 13 MK2. O
imagine de ansamblu a imprimantei este
reprezentata in Fig. 2.11.
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Fig. 2.11. Imprimanta 3D Prusa 13 MK2

Fig. 2.8. Prototipul 3D al remorcii

In urma cercetarilor anterioare, am realizat
ansamblul prototipului autonom de transport al
deseurilor si este prezentat in Fig. 2.9.

Fig. 2.10. Ansamblu platforma mobild autonoma
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Ansamblul format din flansa de adaptare, bolt,
mecanism de ridicare coborare se Tncadreaza in
dimensiunile limita pe axele X, Y, Z, fapt care face
posibila printarea acestora.

Specificatiile tehnologice ale masinii sunt
prezentate mai jos.

- Dimensiuni 25x21x20

(10500cm3)

- Duza printare 0.4 mm
- Autocalibrare de precizie cu mesh leveling
in 9 puncte.

- Viteza de printare reald de pana la 80 mm/s
- Suprafatd printare PEI (nu necesita banda
albastra, fixativ, acetona sau alte lucruri)

- Cadru de aluminiu (nu se indoaie, nu crapa,

nu are probleme cu umiditatea).

printare cm




VVom folosi ca material de compunere PLA
(Poliamida) cu urmatoarele proprietati :

Rezistentd mecanica, rigiditate si duritate
Rezistenta buna la oboseala

Proprietati bune de amortizare mecanica
Proprietati bune de alunecare

Rezistenta la uzura, excelenta

Proprietati bune de izolator electric

Rezistenta foarte buna la radiatii de energie 1nalta
(gamma si raze X)
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Fig. 2.12. Desen bolt

Fig. 2.15. Desen sistem atasare remorca

S—

Fig. 2.13. Desen flansa
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3 CONCLUZII

Suntem incantati ca impreuna cu profesorul
coordonator am reusit s gasim o solutie optima si
utila pentru colectarea deseurilor de pe holurile
facultatii. Am plecat de la o simpla idee si am
dezvoltat un sistem complex care a presupus o
documentare suplimentara, dar si o buna colaborare
la nivel de echipa.
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