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Cercetiri privind proiectarea si realizarea unui robot PRINTER
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ABSTRACT: A robot is an automated machine whose program contains a complex system with
inverse lines set to certain extern stimulation which, as a result, is capable of doing controlled actions.
The Printer robot is a machine capable of drawing using a writing instrument attached.
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1. Introducere

Robotul este un sistem mecatronic mobil, destinat automatizarii interactiunii omului cumediul in
care evolueazi. Denumirea de “robot” a fost folositd prima data de scriitorul cehKarel Capek in piesa de
teatru "Robotii universali ai lui Rossum", 1920. Cuvantul " robot "este de origine slava si defineste o
munca executatd fortat.Un robot in coordonate carteziane ( numit si robot liniar ) este un robot industrial
careare 3 axe de control liniare ( translatie = se misca dupa o linie si nu produc o rotatie ) .Pe langa alte
avantaje , acest robot se manevreaza usor si simplifica controlul robotuluide tip brat articulat .
Coordonatele carteziene ale robotilor impreuna cu membreleorizontale suportate la ambele capete se mai
numesc si roboti de tip Gantry . Deobicei , aceste tipuri de roboti sunt destul de mari.

Constructia unui robot cere cunostinte din domenii foarte diferite. Pentru a indeplini chiar o
misiune foarte simpla, este nevoie de sisteme complicate, care acoperd multe discipline.

In mare, robotica poate fi divizatd in trei domenii: percepfie, cognifie si actiune. Aceasti
diviziune e naturala: un robot trebuie in general sa ‘‘simtd”, pentru a primi informatii despre mediul
inconjurator. Informatiile in sine insa nu folosesc la nimic: robotul trebuie sa ‘‘inteleaga” ce se petrece, sa
construiascd planuri, sa evalueze situatii, etc. Aceasta este partea de cognitie. Un robot ar fi inutil dacd nu
ar putea sa facd ceva: sa se deplaseze, sa transforme in mod intentionat mediul inconjurator, sa exploreze,
intr-un cuvint, sa actioneze.

Robotul printer are doua axe comandate numeric, de translatie, care functioneazd in coordonate
carteziene. Este un robot de tip portal datorita forma spatiului de lucru generat (cartezian).

2. Stadiul actual

Stadiul actual pe plan mondial al robotilor cu structura de portal simplu sau dublu este avansat.
Acesti roboti pe plan mondial sunt realizati la o scara mult mai mare si sunt folosoti, in general, pentru
manipularea obiectelor cu gabarit mediu sau mare. Avantajele pe care acesti roboti le aduc fata de altii
sunt precizia, repetabilitatea si simplicitatea constructiei. Robotica reprezinta o serie de provocari pentru
adolescentii care depasesc simpla aplicatie de laborator. Constructia unui robot permite intelegerea
conceptelor legate de sisteme dinamice complexe. Pentru obtinerea comportamentului dorit, se
proiecteaza "creierul" (programul) si "corpul artificial".

Progresul robotilor autonomi prezinta un interes major in multe domenii de aplicatii, incluzand
diversele procese tehnologice, constructiile, procesarea deseurilor, explorarea spatiului, oceanelor si a
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zonelor de risc ridicat, medicind, asistenta persoanelor cu handicap, etc. Dezvoltarea tehnologiilor
necesare pentru obtinerea unor roboti mobili care sa ajute sau sa inlocuiasca diferite operatii realizate de
om implica multe domenii ca cele ale senzorilor, inteligentei artificiale, sistemelor de calcul, planificarii
traiectoriei, procesarii semnalelor, controlului motoarelor, electronicii si stiintei calculatoarelor.

Orientarea intr-un mediu total necunoscut, folosind senzori pentru detectarea obstacolelor si
comunicatia cu un calculator aflat la distantd sunt doud aspecte importante care trebuie luate in
considerare atunci cand se opereaza cu un robot mobil. Capacitatea robotilor de a percepe mediul
inconjurator, precum si de a-gi schimba comportamentul pe baza informatiilor primite este ceea ce face ca
robotii, mai ales cei mobili, sa fie atat de interesant de construit si utilizat. Fara senzori, robotii nu ar
putea executa altceva decat sarcini ale operatorului uman.

3. Proiectare

Robotul mobil este un sistem complex care poate efectua diferite activitati in situatii specifice
lumii reale. El este un ansamblu de dispozitive echipate cu servomotoare si senzori care opereaza intr-un
spatiu real, caracterizat printr-o serie de proprietati fizice , care trebuie sa planifice miscarile astfel incat
robotul sa poata realiza o anumita sarcina [1].

Am plecat de la dorinta de a crea un robot capabil sa deseneze folosind cat mai putine piese
cumpdrate din comert.

Sarcinile pe care un robot mobil trebuie sa le Indeplineasca pot sa fie de la foarte simple la extrem
de complexe. Totul depinde de scopul final al robotului mobil construit. In functie de tipul de sarcini
atribuite unui robot mobil, procesarea si descompunerea sarcinilor in actiuni simple pe care robotul le
poate executa necesita prezenta unei unitati centrale de procesare.

Pentru proiectarea robotului a fost necesara achizitonarea unor piese din comert: doua cd-romuri,
o placa de baza arduino, un shield arduino, rezistente, doua module a4899.

S-a plecat de la un program conceput pentru taierea cu laser. Noi l-am configurat astfel incat sa
poata face aceleasi miscari in vederea scrierii si desenarii imaginilor, textului si formelor geometrice
programate [2].

Pasul 1:

Am demontat doua cd-romuri si ne-am folosit de modulele de transalatie ale acestuia cu care se

citeau cd-urile si le-am folosit pentru a ne realiza miscarile dorite pe axele x si y.

Fig.1 Modul de translatie.

Pasul 2:

Dupa ce am cumparat piesele de care aveam nevoie, am inceput sd desenam viitoarea forma a
robotelului, astfel incat sa ii dam un aspect cdt mai prietenos.Am confectionat o platforma capabila sa
sustina ambele axe de transaltie, dupa care am lipit piesele.

Pasul 3:

Am inceput taierea firelor si imbinarea lor cu placa de baza, shield, cu motoarele corespuzatoare

fiecare axe si cu modulele de miscare A4899 [3].
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Fig.4. Module de miscare.

Fig.5Asamblarea completa.
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Fig.6. Legarea firelor.

Pasul 5:

Urmeaza instalarea software-ului deja existent pe internet “Benbox” si programarea acestuia
astfel incat sa poata realiza miscarile dorite [3].

Robotul realizat este un operator mecanic. Este un sistem compus din mai multe elemente:
mecanica, senzori i actuatori precum si un mecanism de directionare. Partea mecanicd stabileste
infatisarea robotului si miscarile posibile in timpul functionarii. Senzorii $i actuatorii Intrebuintati
realizeaza interactiunea cu mediul. Mecanismul de directionare are grija ca robotul sd-si indeplineasca
obiectivul cu succes, evaluand de exemplu informatiile senzorilor. Acest mecanism regleaza motoarele si
planifica miscarile care trebuie efectuate.

Asamblarea a fost o etapa din care am invatat sd lipim cabluri intre ele si sd legam rezistente,
astfel Incat si incircam robotelul cat mai putin, incercand s 1i dim un aspect cat mai placut. Perioada de
teste a fost cea mai obositoare parte a proiectului. Invatdnd din greseli, am reusit sd il facem ceea ce am
dorit.

4. Concluzie

Unul din obiectivele esentiale ale roboticii este elaborarea robotilor autonomi. Asemenea roboti
ar putea executa sarcinile de indeplinit fara alte interventii umane. Comenzile primite vor preciza ce
doreste utilizatorul si nu modul in care robotul si execute comenzile. Robotii capabili sa indeplineasca
aceste operatii vor fi echipati cu senzori de percepere a mediului Inconjurator, aflate sub controlul unui
sistem de calcul.

Datorita lipsei de experienta si a componentelor adecvate pe care nu am reusit sa le procuram din
comert(condensatoare,fire de o calitate mai superioara) am distrus doud placi de baza si de asemenea
doua shield-uri. Softul este vag si invechit, lucru care a deteriorat calitatea functionarii.
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