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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 electronica inca de mic, am ales sda imi dezvolt cat mai mult abilitatile si sd urmez
studiile universitare pe specializarea de mecatronici. imi doresc si v arat cum o jucirie se poate transforma
ntr-o lucrare stiintifica.

Istoria roboticii este incepe dintr-o lume fantastica care reprezentat inspiratia pentru a transforma
fantasticul in realitate. Istoria este presdratd cu creativitate cinematica, ingenuitate stiintificd si viziune
antreprenoriala. Intr-un mod surprinzitor, insisi definitia robotului reprezintd o controversi in lumea
roboticienilor. La unul din capetele spectrului se afla versiunea science fiction a robotului, cea a unui model
uman — android sau humanoid — cu caracteristici antropomorfice. Doar ca in aceasta lucrare ne vom axa pe
roboti de tip manipulator, care este cel mai des intalnit tip de robot (figura 1).

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

Pentru proiectarea acestui brat robotic a fost necesara o cercetare despre cum se poate proiecta un
brat robotic si care este cel mai potrivit software de modelare 3D pentru realizarea componentelor (figura
2).

Toate componentele au fost realizate in programul de tip CAD, Fusion 360 si conversia modelelor
in formatul de lucru STL pentru integrare lor Tn procesul de printare.

Fiind pasionat de zona de 3D, am cumparat o imprimanta 3D, modelul este Creality Ender 3. Acest
tip de imprimanta este potrivita pentru cei care isi doresc sa isi dezvolte aceste pasiuni.

Toate componentele au fost realizate dintr-un materiale biodegradabil, numit si PLA(acid
polilactic) un material biodegradabil realizat din trestie de zahdr sau amidonul de porumb.
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Fig. 2. Procesul de printare a componentelor

Schema cinematica a manipulatorului din figura 3 sta la baza modelarea componentelor pentru
realizarea sistemului. Gruparea modulara din figura 4 prezinta starea de bazd a mecanismului pentru a
demonstra capabilitatea manipulatorului de a realiza miscarile.
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Fig. 3. Schema cinematica Fig. 4. Gruparea Modulara
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Acest manipulator are 3 grade de libertate, cel de al treilea grad este dat de rotatia din baza si cele
doud grade de libertate confera miscarea plan paralela a efectorului.

Fig. 5. Mecanismul final

Pentru manipulator am realizat si modelul structural invers ce este prezentat in figura 6 si
conexiunea grupelor modulare inverse prezentate in figura 7.
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Fig. 6. Modelul structural invers Fig 7. Conexiunea grupelor modulare inverse
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In cazul blocarii cuplei active (1,2) se solidifica elementele 1=2=3=4 prezentate in figura 7 ceea ce
va rezulta conexiunea grupelor modulare prezentate in figura 8 in cazul in care cupla cinematica activa este
blocata.
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Fig. 8. Modelul structural Fig. 9. Conexiunea grupelor modulare

In cazul blocarii cuplei active (1,9) se vor solidifica elementele 1=3=4=9 pentru care va rezulta
conexiunea grupelor modulare prezentate in figura 10 si modelul structural prezentat in figura 11.
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Fig. 10. Conexiunea grupelor modelare Fig. 11. Modelul structural

Toate aceste analize stau la baza demonstratiilor de aplicabilitate a manipulatorului bimobil in viata
reald prin vedere pozitiilor de miscare.

3. Proiectarea electronica

Pentru ca tot mecanismul sa fie automatizat am folosit 4 servomotoare SG 90, cu o deplasare
unghiulard de 180°. Aceste servomotoare sunt alimentate la 5V si procesul de control este PWM (modulatia
latimii impusului) acesta este un model de control al placilor de dezvoltare de tip Arduino.

Arduino Uno este o0 placa electronica programabild open-source bazat pe microprocesorul ATMega
328P. Aceasta placa este potrivitd multor aplicatii din domeniul robotilor cat si al automatizarii multor alte
procese. Acest lucru se poate vedea n figura 4.
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Bratul robotic are doua surse de alimentare. Cele 4 servomotoare sunt alimentate de la o baterie de
5V si placa Arduino de la sursa de tensiune a calculatorului 5V. Acest lucru se poate vedea in figura 5.

Fig. 10. Placd Arduino Uno

Fig. 11. Schema electronica

4. Concluzii

Acest brat robotic are o aplicabilitate foarte mare, de la o aplicatie didacticd pana la scalarea sa si
implementarii lui In tot felul de zona de interes industrial.

Din punct de vedere didactic poate fi o aplicatie potrivitd demonstratiilor din domeniul robotilor
deoarece este o aplicatie mecanicd open-source care poate sd dezvolta abilitatile de mecanica si programare
ale studentilor.
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