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ABSTRACT: The paper puts into evidence a three-mobile robot  practical solution,which may have 

great applicability in various areas  for  the teaching and scaling process and in industry. The 

theoretical mechanisms concepts, modeling and programming allow to illustrate its main 

characteristics.  
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1. Introducere 

Pasionat de electronică încă de mic, am ales să îmi dezvolt cât mai mult abilitățile și să urmez 

studiile universitare pe specializarea de mecatronică. Îmi doresc să vă arat cum o jucărie se poate transforma 

într-o lucrare științifică. 

   Istoria roboticii este începe dintr-o lume fantastică care reprezentat inspirația pentru a transforma 

fantasticul în realitate. Istoria este presărată cu creativitate cinematică, ingenuitate ştiinţifică şi viziune 

antreprenorială. Într-un mod surprinzător, însăși definiția robotului reprezintă o controversă în lumea 

roboticienilor. La unul din capetele spectrului se află versiunea science fiction a robotului, cea a unui model 

uman – android sau humanoid – cu caracteristici antropomorfice. Doar că în această lucrare ne vom axa pe 

roboți de tip manipulator, care este cel mai des întâlnit tip de robot (figura 1). 

 
 

Fig. 1. Robot de tip manipulator 
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2. Proiectarea CAD și printarea 3D 

Pentru proiectarea acestui braț robotic a fost necesară o cercetare despre cum se poate proiecta un 

braț robotic și care este cel mai potrivit software de modelare 3D pentru realizarea componentelor (figura 

2). 

Toate componentele au fost realizate în programul de tip CAD, Fusion 360 și conversia modelelor 

în formatul de lucru STL pentru integrare lor în procesul de printare. 

Fiind pasionat de zona de 3D, am cumpărat o imprimantă 3D, modelul este Creality Ender 3. Acest 

tip de imprimantă este potrivită pentru cei care își doresc să își dezvolte aceste pasiuni. 

 Toate componentele au fost realizate dintr-un materiale biodegradabil, numit și PLA(acid 

polilactic) un material biodegradabil realizat din trestie de zahăr sau amidonul de porumb. 

 

 

 

 

  

                                    

                                                  

 

 

    

 

 

 

 

Fig. 2. Procesul de printare a componentelor 

 

Schema cinematică a manipulatorului din figura 3 sta la baza modelarea componentelor pentru 

realizarea sistemului. Gruparea modulara din figura 4 prezintă  starea de bază a mecanismului pentru a 

demonstra capabilitatea manipulatorului de a realiza mișcările. 
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          Fig. 3. Schema cinematică                                         Fig. 4. Gruparea Modulară 
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Acest manipulator are 3 grade de libertate, cel de al treilea grad este dat de rotația din bază și cele 

două grade de libertate conferă mișcarea plan paralelă a efectorului.  

 

Fig. 5. Mecanismul final 

  

Pentru manipulator am realizat și modelul structural invers ce este prezentat în figura 6 și 

conexiunea grupelor modulare inverse prezentate în figura 7. 
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Fig. 6. Modelul structural invers            Fig 7. Conexiunea grupelor modulare inverse 
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În cazul blocării cuplei active (1,2) se solidifică elementele 1=2=3=4 prezentate în figura 7 ceea ce 

va rezulta conexiunea grupelor modulare prezentate în figura 8 în cazul în care cupla cinematică activă este 

blocată. 
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            Fig. 8.  Modelul structural                                               Fig. 9. Conexiunea grupelor modulare 

 

În cazul blocării cuplei active (1,9) se vor solidifica elementele 1=3=4=9 pentru care va rezulta 

conexiunea grupelor modulare prezentate în figura 10 și modelul structural prezentat în figura 11. 
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    Fig. 10. Conexiunea grupelor modelare                      Fig. 11. Modelul structural 

 

Toate aceste analize stau la baza demonstrațiilor de aplicabilitate a manipulatorului bimobil în viaţa 

reală prin vedere pozițiilor de mişcare. 

3. Proiectarea electronică 

Pentru ca tot mecanismul sa fie automatizat am folosit 4 servomotoare SG 90, cu o deplasare 

unghiulară de 180°. Aceste servomotoare sunt alimentate la 5V  și procesul de control este PWM (modulația 

lățimii impusului) acesta este un model de control al plăcilor de dezvoltare de tip Arduino. 

Arduino Uno este o placă electronică programabilă open-source bazat pe microprocesorul ATMega 

328P.  Această placă este potrivită multor aplicații din domeniul roboților cât și al automatizării multor alte 

procese. Acest lucru se poate vedea în figura 4. 
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Brațul robotic are două surse de alimentare. Cele 4 servomotoare sunt alimentate de la o baterie de 

5V și placa Arduino de la sursa de tensiune a calculatorului 5V. Acest lucru se poate vedea în figura 5. 

 

 

 
 

Fig. 10.   Placă Arduino Uno 

 

 

 
Fig. 11. Schema electronică 

 

4. Concluzii 

Acest braț robotic are o aplicabilitate foarte mare, de la o aplicație didactică până la scalarea sa și 

implementării lui în tot felul de zona de interes industrial. 

 Din punct de vedere didactic poate fi o aplicație potrivită demonstrațiilor din domeniul roboților 

deoarece este o aplicație mecanică open-source care poate să dezvolta abilitățile de mecanică și programare 

ale studenților. 
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