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REZUMAT: In acest material va vor fi prezentate "CONSTRUCTIA SI FUNCTIONAREA UNUI
ROBOT MOBIL", istoria si modul in care functioneaza robotii mobili. Robotul este un sistem
automatizat de inalt nivel capabil sa indeplineasca obiective in scopul suplinirii unor activitati
umane. Realizarea si implementarea aplicatiilor necesita cunostinte din domenii diverse (mecanica,
hidraulica, electrotehnica, electronicad, informatica). Scopul lucrarii este de a expune miscarea
robotilor in prezenta obstacolelor prin utilizarea unor tehnici inovative de detectie a acestora.

CUVINTE CHEIE: robot, mobil, senzori.

1. Introducere

Robotul mobil este un sistem complex care poate efectua diferite activitati intr-o varietate de
situatii specifice lumii reale. El este o combinatie de dispozitive echipate cu servomotoare si senzori
(aflate sub controlul unui sistem ierarhic de calcul) ce opereaza intr-un spatiu real, marcat de o serie de
proprietati fizice si care trebuie sd planifice miscérile astfel Incat robotul sd poatd realiza o sarcind in
functie de starea initiala a sistemului si In functie de informatia apriori existenta, legatd de mediul de
lucru.

2. Caracteristici ale robotilor mobili [1]:

- Sistemul de actionare utilizat este electric pentru sarcini mici i medii §i hidraulic pentru sarcini mari;

- Sistemul senzorial utilizeaza senzori interni la nivelul articulatiilor, senzori externi pentru scanarea
mediului si senzori de securitate (de proximitate, de prezenta cu ultrasunete);

- Sistemul de comanda este ierarhizat, de obicei multiprocesor;

- Limbajele de programare utilizate sunt preluate de la robotii stationari.

3. Clasificarea robotilor mobili

Robotii mobili se clasifica astfel:
- In functie de dimensiuni:

- macro,

- micro,

- nano-roboti;
- In functie de mediul in care actioneaza:

- roboti terestri — se deplaseaza pe sol,

- roboti subacvatici — in apa,

- roboti zburatori — in aer,

- roboti extraterestri — pe solul altor planete sau in spatiul cosmic;

In functie de sistemul care le permite deplasarea in mediul in care actioneaza existi de exemplu
pentru deplasarea pe sol si subacvaticd, roboti proiectati cu ambele sisteme de propulsie.
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3.1 Roboti pe roti sau senile

Fig. 1. Robot pe senile

3.2 Roboti pasitori: bipezi, patrupezi, hexapozi, miriapozi

Fig. 3. Robot tarator
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3.4 Roboti saritori, care imita deplasarea broastelor

Fig.4. Robot saritor
4. Utilizari ale robotilor mobili [2]

Utilizarile pentru care au fost, sunt si vor fi conceputi robotii mobili sunt dintre cele mai diverse.
Multi roboti din zona micro isi gasesc utilizarea in medicina, fiind capabili sa se deplaseze de-a lungul
vaselor si tuburilor corpului omenesc, in scopul investigatiilor, interventiilor chirurgicale, dozarii si
distribuirii de medicamente etc. La fel de spectaculoase sunt si multe utilizari ale macro-robotilor.
- In domeniul industrial robotii mobili sunt reprezentati de AGV-uri (Automated-Guided Vehicles),
vehicule pe roti, cu ghidare automata, care transportd $i manipuleaza piese, constituind o alternativa
flexibila la benzile de montaj.
- In domeniul militar: este luata in considerare de citre armata americana perspective inlocuirii soldatilor
combatanti cu roboti, pentru a reduce riscul pierderilor umane in lupta; roboti mobili de cele mai
ingenioase si robuste configuratii sunt aruncati in cladiri si incinte din zone de conflict, in scopuri de
investigare si chiar anihilare a inamicului.

Fig. 5. Robot militar
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- In domeniul distractiv si recreativ: sunt robotii-jucirii, robotii pentru competitii.

- In domeniul serviciilor: Exista posibilitati deosebit de largi de implementare. Sunt roboti pentru:
deservirea bolnavilor in spitale; ajutorarea persoanelor batrane sau cu diferite handicapuri; ghidarea si
informarea publicului in muzee aspirarea si curdtirea incadperilor; spalarea geamurilor si a peretilor
cladirilor.

5. Structura mecanica a robotilor mobili este formata din:

- Sistemul de locomotie (pe senile sau roti), prin care se asigurda deplasarea robotului pe o suprafata de
lucru (in cadrul unei autonomii sporite);
- Sistemul de manipulare, care asigura pozitionarea si orientarea organului de lucru.
Robotul mobil in procesul de deplasare pe o anumuita traiectorie este caracterizat prin 3 functi [3]:
1. functia de locomotie;
2. functia de perceptie-decizie;
3. functia de localizare.

6. Actionarea robotilor mobili [4]

Se face cu motoare electrice de putere micd, cu moment de inertie redus,cu capacitate de
suprasarcind, cu reductoare de raport mare (i>100) si moment de inertie redus de tip procesional sau
armonic. Se pot folosi si unitdfi integrate motor-reductor
Motoare electrice cu inertie redusa utilizate:

- motoare de curent continuu cu pahar sau indus disc;

- motoare sincrone cu magneti permanenti;

- motoare pas cu pas cu reluctantd variabild cu indus pahar si intrefier radial sau cu indus tip disc si
intrefier radial;

- motoare sincrone cu magneti permanenti.

7. Sistemul senzorial

Robotul mobil este pus in situatia de a desfasura actiuni similare cu cele ale operatorului uman.
Acest lucru determina existenta unor anumite dispozitive prin care sd se culeagd informatii din mediul de
lucru, care sa realizeze interactiunea robot-mediu cu ajutorul unor caracteristici ale mediului sau ale
obiectelor din mediu si o unitate centrald care sd prelucreze in timp real informatia senzoriald, sa o
transforme intr-o forma utila pentru sistemul de comanda.

Senzorii datorita caracteristicilor pe care le au pot explora zona de lucru, zona de contact, cea
apropiatd, cea Indepartatd, iar senzorii foarte puternici chiar si zone foarte indepartate.

Informatiile culese cu ajutorul sistemului senzorial servesc la construirea unui model al lumii in
care evolueaza robotul, model functie de care aceasta isi va genera planurile de actiuni viitoare.
in general perceptia se realizeaza in doua etape:
- conversia proprietatilor fizice intr-un semnal, de obicei electric;
- prelucrarea acestui semnal n vederea extragerii informatiei care intereseaza.

Exista mai multe criterii de clasificare a senzorilor utilizati in sistemele de comanda ale robotului
industrial:

1. dupa cum vine sau nu in contact cu obiectul a carui proprietate fizicd o mésoard, distingem:
- senzori cu contact;
- senzori fara contact.
2. dupa proprietatile pe care le pun in evidenta:
- senzori pentru determinarea formelor si dimensiunilor (pentru evaluarea in mediu de lucru);
- senzori pentru determinarea proprietatilor fizice ale obiectelor (de forta, de cuplu, de densitate si
elastici);
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- senzori pentru proprietdti chimice (de compozitie, de concentratie, analizatoare complexe);
- dupa mediul de culegere a informatiei:

a) senzorii pentru mediul extern;

b) senzorii pentru functia interna;
- dupa distanta la care sunt culese informatiile avem senzori de contact.

8. Exemplu practic

- In cele ce urmeaza o si prezentim un robot controlat prin bluethooth cu ajutorul unui telefon.
Robotul este programat sa se opreasca atunci cand detecteaza un obstacol in fata lui. Pentru deplasare
foloseste doud motoare, unul pe partea dreaptd, altul pe partea stangd. Merge pe principiul tancului
pentru a-si schimba directia si are inca o roata ajutitoare mobild pentru sprijin.
- Componente necesare:
1. Sasiu: Sasiul este confectionat dintr-un placaj de lemn.
2. Placa de dezvoltare UNO R3 :Placa de dezvoltare este compatibila cu Arduino. Arduino este
este o platforma de procesare open-source. Placa de dezvoltare Uno R3 este o versiune de Uno,
cu o interfata USB noua si imbunatatitd. Ca si Uno are slot de expansiune cu suport pentru 3,3 V,
pin de RESET si un sistem de selectie automat pentru sursa de alimentare USB sau DC. Arduino
este o placd de dezvoltare cu microcontroler pe 8 biti, din familia AVR — ATmega 328 P, care
permite comunicatie seriald, comanda Pulse Width Modulation (PWM), achizitie analogica si
comunicatii Input / Output digitale. Include un microprocesor, un oscilator (cristal din cuart) si un
regulator liniar de 5 V.
3. Modul driver :motoare L298N Compatibil Arduino .Acest controller pentru motoare se bazeaza
pe L298N, care pot fi utilizate pentru a controla doud motoare de curent continuu de pana la 2A
fiecare, cu o tensiune intre 5 si 35V DC sau un motor pas cu pas.
4. ModulBluetooth HC-06 compatibil Arduino Comunicar pe serial RX si TX fara fir la 2,4 GHz.
5. Senzor cu ultrasunete HC-SR04 :Senzorul cu ultrasunete HC—SR04 foloseste unde sonice
pentru a determina distanta pana la un obiect, la fel ca liliecii sau delfinii. Acest modul ofera o
precizie excelenta si stabila intr-un pachet mic si usor de utilizat. Operatiunea nu este afectatd de
lumina soarelui sau de culoarea materialelor.
6. Placa breadboard din plastic, cu 170 contacte nichelate pentru realizarea si testarea rapida, fara
lipire a conectorilor.
7. Motoare. Doud motoare cu reductor si roata, de 5 volti.
8. Cabluri Dupont. Pentru proiecte fara lipire a circuitelor electrice si electronice.
9. Roata ajutatoare.

9. Produsul final
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Fig. 6. Robotul mobil (vedere laterald)
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Fig. 7. Robotul mobil (vedere din fata)

10. Concluzii

Robotii au un impact deosebit asupra vietii noastre de zi cu zi. Este uimitoare dezvoltarea lor, din
punct de vedere al capacitatii operationale. Acestia au devenit din ce in ce mai raspanditi in diferite
industrii, de la fabricatie, la asistentd medicald panad in domeniul militar. Multe beneficii ale lor par a fi
cel mai vizibile n ceea ce priveste productivitatea, siguranta si economia de timp si de bani dar nu in
ultimul rand salvarea vietilor umane.
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