ELABORAREA ROBOTULUI CE OCOLESTE OBSTACOLE
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Abstract: In lucrarea datd s-a realizat un robot ce ocoleste obstacole. Ca varianta de beta-test, pentru
micsorarea timpului de elaborare a dispozitivului, a fost aleasa si folosita placa Arduino. Programul a fost
construit in asa mod ca doar cu un senzor de ultrasunet dispozitivul sa vada obstacole la aproximativ 160 de
grade si sa le poata ocoli.

Cuvinte cheie: senzor, machet experimental, Arduino, ocolirea obstacolilor.
1. Introducere

La momentul dat se realizeaza multe idei de robote, pentru toate necesititile posibile. In lucrarea dati s-a
pus scop de elaborare a unui dispozitiv ce va ocoli obstacole cat mai efectiv cu resurse tehnice minime.

Pentru detectarea obstacolelor s-a ales HC-SR04- senzor de ultrasunet, din considerente ca nu necesita o
capacitate mare de prelucrare a datelor de iesire, este usor implimentat in dispozitivul dat si are un pret minim
in compareatie cu alti senzori de distanta.

Miscarea robotului se efecueazd cu ajutorul doar a 2 servomotoare ce micgoreazd complexitatea
dispozitivului si usureaza elaborarea programului de control.

Reesind din necesititile minime care se cer de la microcontroller, se poate folosi cea mai simpld placa
Arduino. Reesind de ceea ca placile Arduino deja contin totate bibliotecile necesare pentru interfetele folosite
iarasi se revine la ideea micsorarii timpului de elaborare a dispozitivului.

2. Filtrarea imaginilor prin metoda de convolutie
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Programul principal este aratat in forma de algoritm 1n fig. 1.
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Figura 1 Algoritmul programului principal

In primul rind se efetueazi controlul conectirii senzorului de ultrasunet, apoi are loc masurarea
distanatei pina la obstacolul de Tnainte si daca distanta e mai mare de 20cm se efectueaza o data subprogramul
de miscare inainte si o ea de la inceput, in caz contrar se efectueaza de opt ori subprogramul ce corespunde
miscarii inapoi, ca sdi dee robotului loc de maneurare si apoi efectueaza de 10 ori subprogramul miscérii in
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derapta. In continuare robotul iardsi face o masurare a distantei si daca in fata lui nu-s obstacole, programul o
ea de la Inceput, in caz contrar efectueaza 20 de ori subprogramul miscarii in stinga dupa ce programul o ea
de la inceput.

In principiu, pentru miscarea corecti a robotului este nevoie doar de patru miscari finite care sunt
reprezentate n forma algoritmica pe fig. 2.
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Figura 2 Algoritmii de subprograme pentru miscarile robotului

Fiecare functie din subprogramele date misca unul din patru picioruse a robotului prin atribuirea unei
valori servomotorului.
Concluzii

In lucrarea dat a fost realizat un rubot ce ocoleste obstacole folosind resurse tehnice minime. Design-
ul modular permite repararea rapidd, modernizarea si cresterea arhitecturii dispozitivului. Dispozitivul dat
necesitd reprelucrare la nivel de Hardware pentru deplasare mai stabila. Existd posibilitatea extinderii
dispozitivului dat cu modul de dirijare la distanta, motoare mai puternice, baterie mai mare si cu un modul de
procesare a datelor mai performant pentru prelucrarea datelor de la senzori cu cerinte mai pretentioase la partea
hardware.

Bibliografie

1. Bwibop mogudukannu Arduino asisi HAYMHAIOIIETO
http://edurobots.ru/2014/07/kak-vybrat-i-kupit-arduino-nachinayushhemu/

2. Insect walker with soncis
https://github.com/r-Stones/arduino.insectwalker soncis

3. Kak BbIOpaTh MOAXOIAIINIA CEPBOIIPUBOA?
http://www.rc-auto.ru/articles_elekton/id/839/

22



