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REZUMAT: For this research | wanted to make an AGV that is controlled via Bluetooth. | felt that such an
AGYV is useful because the engineer can precisely manage its movements. For it making | used an Arduino
board, a L293D shield control motor, 4 gear motors, with the 4 related wheels, a Bluetooth HC-06 module
and a holder for a 9V battery, plus the related battery. The device that controls the AGV is the mobile phone,
which connects via Bluetooth to the AGV's HC-06 module, so that manipulation can be performed.

CUVINTE CHEIE: AGV, modul Bluetooth, Arduino, 9V batery

1. Introducere

AGYV este acronimul de la Automated Guided Vehicle sau Th romana Vehicul ghidat automat. Astfel
de vehicule sunt folosite Tn depozite pentru a transporta marfa. AGV-urile arata ca niste mici masini care se pot
deplasa controlat intr-un depozit. Deplasarea controlata este asigurati de catre un soft special. Cu ajutorul
acestui soft AGV-urile stiu ce au de facut, se orienteaza in depozit si evita coliziunile atat intre ele cét si cu alte
obiecte statice.

Sunt mai multe tipuri de vehicule automate produse de mai multe companii. Fiecare dintre acestea pot
fi folosite la mutarea paletilor sau chiar la operatiuni de picking, unele dintre astfel de vehicule automate avand
posibilitatea de a deplasa rafturi cu produse pentru a putea fi pick-uite.

Cele mai comune utilizari ale acestor vehicule automate sunt in zona de productie la aprovizionarea
punctelor de lucru cu materie prima. De asemenea, se folosesc la preluarea produselor finite sau semifabricate
si aducerea lor in zona de stocare.

2. Stadiul actual

Cercetarea este finalizata cu success si operationala. Tn continuare voi descrie modul de realizare al
AGV-ului cat si modul de functionare al acestuia.

Programul este realizat Tn Arduino IDE. Ca si componente electronice am folosit o placuta Arduino,
un motor control shield L293D, 4 motoare-reductoare, cu cele 4 roti aferente, un modul Bluetooth HC-06 si un
holder pentru o baterie de 9V, plus bateria aferenta.

O sa incep prin a prezenta schema de principiu si de conectare a AGV-ului creat:
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Fig. 1. Schema de conectare

Tabelul 1. Tabelul de componenta

Nr.crt
1. Motor-reductor 1
Motor-reductor 2
Motor-reductor 3
Motor-reductor 4
Suport baterie
Motor control shield L293D
Modul Bluetooth HC-06

N|o AW N

Modelul sasiului este realizat dintr-o bucatd de lemn slefuitd, cu dimensiunea de 20x10, pe spatele
careia am atasat cele 4 motoare-reductoare cu cele 4 roti aferente, iar pe suprfata superioara am atasat placuta
Arduino si motor control shieldulul L293D, care a fost interconectat cu placuta Arduino, suportul pentru bateria
de 9 V cu bateria aferenta si de asmenea modulul Bluetooth HC-06. Legaturile dintre motor control shieldul si
cele 4 reductoare au fost realizate prin intermediul jumper-wiresurilor.

Am plecat de la 0 modelarea 3D a modelului teoretic al AGV-ului, aceasta fiind realizat in Catia
V5R21. Modelul virtual 3D al AGV-ului realizat este prezentat in figura 2.
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Fig. 2. Modelul 3D al AGV-ului

Principiul de functionare este urmatorul: Motor control shieldul L293D actioneaza cele 4 motor-
reductoare prin transmiterea si divizarea tensiunii de alimentare primite de la bateria de 9V. Placuta Arduino
comanda miscarea AGV-ului prin transmiterea comenzilor de la microprocesorul placutei catre motor control
shield L293D. Modulul Bluetooth HC-06 functioneaza pe principiul slave-master, in cazul acesta avand nevoie
de un master care sa i transmita 0 comanda iar acesta sa o execute. Astfel masterul este reprezentat de telefonul
mobil care se conecteaza prin Bluetooth cu modulul si comanda AGV-ului.

Dupa finalizarea conectarii elementelor intre ele, uploadarii programului in placuta Arduino am obtinut
urmatorul montaj in realitate:

Fig. 3. Imagihe reald a AGV-ului realizat
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Interfata de control a AGV-ului este prezentata in figura 4.:

Fig. 4. Interfata de control al AGV-ului

Tabelul 2. Componenta interfetei de control

NR. | DENUMIRE ROL
CRT
1 Butoanele de control Controleaza miscarile AGV-ului
2 Led Confirma asigurarea conectarii dintre telefon si
modulul AGV-ului
3 Butonul de setari Ajuta la conectarea dintre telefon si modulul bluetooth
3. Concluzii

Tn concluzie, AGV-ul este functional si usor de manevrat. Totodata am realizat in urma cercetirii ci
este o modalitate foarte buna si eficienta comandarea sa prin Bluetooth, inginerul putdnd sa gestioneze cu
precizie miscarile vehiculului. Fiind Tnca n stadiul de experiment bineinteles ca poate sa fie imbunatatit si i se
mai pot monta senzori pentru o precizie si acuratete mai mare. VVoi lucra in continuare la imbunatatirea sa, dar
pentru moment ma declar multumit de rezultatul obtinut.
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5. Notatii
Urmatoarele simboluri sunt utilizate in cadrul lucrarii:

IDE = Integrated development environment;
AGV = Automated guided vehicle
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