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REZUMAT: S-a propus dezvoltarea unui sistem universal aplicat pe o platforma mobila cu 
incarcatura astfel incat la detectarea unui obstacol aceasta sa il ocoleasca fara sa se rastoarne la o 
viteza optima. Pentru realizarea acestui sistem, initial s-a propus aflarea centrului de masa in spatiu 
cu ajutorul a unor senzori de forte aflati pe platforma si un test initial pentru a afla viteza maxima de 
deplasare in timpul unei curbe.
Acest lucru s-a dovedit a fi foarte dificil, asadar, s-a schimbat pozitia traductoarelor de forta astfel 
incat sa fie citit centrul de masa al platformei impreuna cu incarcatura. Testul initial se va efectua pe 
o traiectorie circulara cu o raza R si o viteza care creste treptat. In momentul in care suma 
traductoarelor de pe o laterala este nula, produsul dintre gradul de instabilitate si viteza se va pastra 
constant la fiecare viraj.
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1. Introducere

Se propune dezvoltarea unui sistem universal aplicat pe o platforma mobila (cu, sau fara 
incarcatura) ce ocoleste obstacolele aflate in drum si previne rastunarea acesteia in timpul virarii la o 
viteza optima (vezi figura 1).

Fig. 1. Traseu ocolire



Acest sistem va fi valabil pentru orice alt tip de platforma mobila cu cel putin 4 roti si cu orice
tip de incarcatura.

Sistemul aplicat se bazeaza pe mai multi senzori pozitioanti astfel incat se pot calcula 
coordonatele centrului de masa al incarcaturii atat in stationare cat si in timpul deplasarii. Scopul 
senzorilor este de a sesiza momentul in care platforma mobila este aproape de rasturnare.

Modalitatea de rezolvare a problemei consta in calcularea centrului de masa in spatiu, si in 
functie de pozitia acestuia se va cunoaste viteza respectiva cu care se poate efectua orice viraj.

Utilitati:
transportul marfurilor:

o in depozite: deoarece mediile de deplasare al platformelor difera de la depozit la 
depozit si marfurile difera intre ele cu mase, volume si forme, iar timpul de 
gestionare al marfurilor trebuie sa fie cat mai scurt, se doreste un sistem care se 
poate aplica pe orice fel de platforma mobila indiferent de constructia acesteia, sa 
poata transporta orice tip de incarcatura in siguranta si cat mai eficient din punct de 
veder al timpului

o pe drumuri publice: exista un risc foarte mare la un camion care transporta o 
incarcatura sa se rastoarne intr-o anumita curba, iar un sistem care previne acest 
lucru ar fi foarte util

transportul comenzilor room service: avand in vedere ca masa pe care platforma o poate cara 
variaza de la client la client, un sistem care poate transporta astfel de incarcaturi intr-un timp 
rapid si fara a se rasturna ar fi util si cautat de companiile hoteliere

2. Solutia constructiva si modelul matematic

Pentru inceput, se fac calculele luand in considerare o aderenta perfecta, in care vehiculul nu 
poate derapa, terenul de deplasare este perfect plan si incarcatura este una solida care nu isi poate schimba 
centrul de masa pe parcursul deplasarii.

S-a stabilit utilizarea unor traductoare de forta atasate pe axul rotilor, simetric fata de axa 
longitudinala a platformei astfel incat se pot calcula coordonatele centrului de masa pe axele x si y atat in 
stationare cat si in timpul deplasarii (vezi figura 2).

Fig. 2. Traductoare de forta



In momentul virajului, se observa deplasarea centrului de masa citit de traductoare catre 
exteriorul curbei datoria fortei de inertie. Din aceasta cauza, se va creea o diferenta de greutate intre suma 
traductoarelor de pe o laterala fata de cealalta, aceasta fiind denumita grad de instabilitate. 

Pentru ca platforma sa nu se rastoarne, suma traductoarelor de forta de pe o laterala nu trebuie sa 
fie nula. Pentru ca acest lucru sa se aplice, se va incepe un test initial in care platforma mobila va efectua 
o miscare circulara iar viteza acestuia va creste constant pana cand suma valorilor traductoarelor de forta 
de pe o laterala este nula (vezi figura 3).

Fig. 3. Miscare circulara
In acest moment, produsul dintre viteza actuala si gradul de instabilitate va fi o constanta care se 

va folosi in fiecare viraj al platformei. Aceasta constanta va crea o inversa proportionalitate intre viteza si 
gradul de instabilitate astfel incat rasturnarea platformei sa fie imposibila indiferent de viraj.

3. Implementarea Software

Pentru realizarea acestui sitem se va folosit LabVIEW. LabVIEW, prescurtarea de la Laboratory 
Virtual Instrumentation Engineering Workbench, este o platforma si un mediu de dezvoltare pentru 
limbajul de programare vizuala de la National Instruments. LabVIEW include un suport vast pentru 
interfata cu aparatele autonome, acesta are o multitudine de librarii care scurteaza timpul de lucru si 
ruleaza multiple sarcini concomitent. [3]

Se vor citit datele calculate de traductoarele de forta in LabVIEW din timpul testului initial,
acestea vor fi prelucate dupa formulele stabilite pentru calculu constantei k (vezi figura 4).



Fig. 4. Program pentru aflarea constantei k

Dupa aflarea constantei k, se va calcula viteza in functie de traductoarele de forta si unghiul de 
virare (vezi figura 5 si 6).

Fig. 5. Calculul vitezei in timpul virajului

Fig. 6. Calculul vitezei fara viraj

3. Ecuații



6. Concluzii

Calculul centrului de masa in spatiu si gasirea unei relatii pentru ca platforma mobila sa nu se 
rastoarne s-au dovedit a fi anevoioase, asadar, s-a aflat o cale mai simpla in care viteza trebuie sa fie 
invers proportionala cu gradul de instabilitate. Astfel s-a realizat testul initial prin care s-a calculat o 
constanta k cu ajutorul careia pastram proportia potrivita in fiecare curba pentru ca platforma mobila sa 
nu se rastoarne.

7. Dezvoltari ulterioare

Pe viitor se propune proiectarea unui sistem care sa ia in considerare toate fortele ce actioneaza 
asupra platformei si un posibil drum accidentat, sa poata transporta incarcaturi care isi pot schimba 
centrul de masa intr-un mod aleatoriu sau predictibil si sa poata ajunga la o destinatie prestabilita 
modificandu-si traiectoria in functie de obstacolele intampinate intr-un timp cat mai favorabil.
Obstacolele vor fi detectate cu ajutorul a 2 senzori pozitionati la extremitatile laterale ale platformei.
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9. Notații

Următoarele simboluri sunt utilizate în cadrul lucrării:
V = viteza platformei [m/s];
ΔI = grad de instabilitate [N];
K = constanta virajului;
a,b,c,d = valorile traductoarelor de forta [N];
R = raza de rotatie [m];
ω= viteza unghiulara a platformei [rad/s];
Fcf = forta centrifuga [N];
Fcp = forta centripeta [N];
M = masa platformei [g];




