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REZUMAT: 
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1. Introducere

Plecand de la produsele existente, clasicele AGV-uri (automated guided vehicle) sunt niste 

directa in spatiul de transport, prin preluarea cu diferite sisteme de tip brate ce pot apuca materialele sau 

Pentru produsul considerat, a fost luat in calcul elaborarea unor solutii auxiliare pentru 
imbunatatirea modului de functionare al platformelor si diversificarea aplicatiilor in care acestea vor putea 
fi folosite. Imbunatatirea modului de functionare consta in incercarea de a ajunge la un grad cat mai mare 
de automatizarea pentru a putea fi complet autonome.

Un tip de activitate ce s-a stabilit ca il va indeplini platforma va fi acela de a transporta într-un
spatiu inchis diverse containere, de dimensiuni restranse, ce se vor atasa partii superioare si vor putea fi 
depozitate intr-un sistem de rafturi. Rafturile vor putea fi accesate doar de platforma sau de detinatorul 
containerului.

2. Stadiul actual

gestionarea coletelor în depozit (Fig. 1).

Fig. 1 Amazon Kiva robots



Un alt exemplu este reprezentat de AGV-urile din uzinele auto ce transport diverse piese intr-un 
circuit inchis. 

Fig. 2 Exemplu de AGV in uzine

Pentru produsul considerat, a fost luat in calcul elaborarea unor solutii auxiliare pentru 
imbunatatirea modului de functionare al platformelor si diversificarea aplicatiilor in care acestea vor putea 
fi folosite. Imbunatatirea modului de functionare consta in incercarea de a ajunge la un grad cat mai mare 
de automatizarea pentru a putea fi complet autonome.

In fig 3 este prezentata platforma in stadiul de testare pentru traductoare si camera pentru analiza 
de imagine.

Fig. 3 Platforma mobila 



Pana in acest moment s-au facut teste cu traductoarele, acumulatorii , drive-ul de motoare si 
controller-ele.

3. Stabilirea specificatiilor

Platforma inglobeaza mai multe subsisteme:

1. -
2. Acumulatori
3.
4.
5.
6. Subsistem de securitate;
7.

3.1 Platforma -uri

Dagu Wild Thumper 6WD All-Terrain Chassis, 34:1
4WD Hercules Mobile Robotic Platform

Platforma Dagu Wild Thumper

Fig. 4 Dagu Wild Thumper 6WD All-Terrain Chassis

146 mm.

fiind de 5 kg.
Platforma Hercules



Fig. 5 4WD Hercules Mobile Robotic Platform

-

-3S pentru acumulatori litiu - polimer.

3 re a acestora

Baterie de acumulatori NiMh
Baterie de acumulatori Li-po, cod HJ 7034100

a. 12V 2800mAh Rechargeable NiMh Battery Pack

Fig. 6 Baterie de acumulatori NiMh



Specificatii:

Tensiune 12V
Capacitate 2800mAh
Dimensiune 41*122*42mm
Timpul de incarcare 1.2 ore
Rata de descarcare 2C
Greutatea 508g
Nr. de celule 10
Tipul bateriei NiMh

b. HJ 7034100  7.4V 2200mAh Li-po Battery Pack 3C

Fig. 7 Baterie de acumulatori Li-po

Specificatii:

Tensiune 7.4V
Capacitate 2200 mAh
Dimensiune 100*33*15mm
Timpul de incarcare 3 ore
Rata de descarcare 25C
Greutatea 32g
Nr. de celule 2
Tipul bateriei Li-po

S-au efectuat teste pentru ambele tipuri de acumulatori. Pentru aceasta a fost proiectat si realizat 

PMD1209PMB3-A pentru testarea acumulatorilor de 12V. Tensiunea de alimentare a ventilatorului este 
12V cu o putere de 5.6W astfel puterea totala a celor sase ventilatoare este de 33.6W.



Fig. 8 Baterie de ventilatoare
Sistemul masoara tensiunea la iesirea acumulatorului cu ajutorul unei placi USB-6001 si afiseaza 

grafic variatia tensiunii in functie de timp cu ajutorul soft-ului LabView2016.
-a constatat ca bateria avea o tensiune mai mare decât intervalul ±10V de 

-
si R2=2

prin divizor era de 9,27V.

Fig. 9 Variatia tensiunii in functie de timp pentru acumulatorul de 12V
  

Pentru bateria de 7.4V a fost realizat un stand experimental cu ajutorul platformei mobile Hercules, 
aceasta fiind suspendata si lasata sa mearga pana la descarcarea acumulatorului.

Pentru realizare
secunde într-

-6001 de la Ntional Instruments, fiecare celula pornind de la o tensiune 
de 4.2 V.



Fig. 8 Variatia tensiunii in functie de timp pentru acumulatorul de 7.4V

a urmatoarele valori de tensiune:
~7.7V acumulatorul de 12V
3.84V pe celula acumulatorul de 7.4V

din celula sa nu fie mai mica de 3.4V.

3.3 Subsistemul de com
-un controller (sistem cu microprocesor) care 

Au 
myRIO 1900;
Arduino Mega.

Controller-

Controller-
tificarea de imagini.

Fig. 9 myRIO     Fig. 10 Arduino mega
3

(programul de 
lucru); 



-ului myRIO.

Fig. 11 Shield GSM

-ului myRIO sunt în primul 

3.5 Subsistemul de determinare a pozitiei

Dintr
cu ajutorul unui subsistem de identificare a imaginilor;

-a utilizat o camera cu modul integrat de procesare de imagine si 

culori sau coduri de culori.

Fig 12 Pixy CMU cam5 



Poate recunoaste mai multe obiecte in acelasi timp chiar daca acestea sunt in miscare iar acest lucru 
a fost testat cu mai multe mingi de ping pong de diverse culori.

Codurile de culori pot fi folosite pentru a eticheta diverse obiecte sau zone de interes cum ar fi spre 

-a observat ca pentru 
obiectele mai mici distanta maxima este de aproximativ un metru iar pentru obiecte mai mari aproximativ 
3 metri.

dezvoltare TR

Fig. 13 Modul EVB 1000

LCD.
Trei dintre modulele EVB 1000 au rolul de ancore, al patrulea (tag) fiind montat pe 

Într-
10 cm, s-au realizat o serie de teste conectând al patrulea modul EVB 1000 la un computer, printr-

-ul DecaRangeRTLS- -ul de 
dezvoltare.

- pectarea 

-a

S-a constatat de asemenea 

-ului din cinci



3.6 Subsistemul de securitate

Subsistemul de securitate se bazeaza pe datele achizitionate de la mai multe traductoare cu 
ultrasunete ce pot determina pozitia eventualelor obstacole.

Pentru efectuarea testelor s-a utilizat urmatorul model de traductor “HC-SR04” 

Fig. 14 Traductor ultrasonic HR-SR04 

In testele efectuate s-au montat doua traductoare pe platforma dispuse in partea din fata si cea din 
spate. S-a observat ca semnalul de la traductoarele cu ultrasunete are un zgomot, datorat probabil 

Fig. 15 Semnale preluate de la traductoarele ultrasonice

4. Concluzii

Pentru bateriile Li-

platformei.



Pentru partea de encoder s-a ajuns la concluzia ca modelul folosit pentru testare sa fie înlocuit 
cu un alt model evitând encoder-ele optice.
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