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Adnotare. Obiectivul principal al lucririi il reprezinta dezvoltarea unei arhitecturi de control in baza
instrumentatiei virtuale LabView, pentru a comanda in timp real a miscarii(navigatiei) unei clase de roboti
mobili avand sistemul de actiune compus din brate actionate de motoare electrice, astfel incat robotii sa fie
capabili sa realizeze taskuri sub actiunea a diferitor moduri de operare si control.

1. Introducere

in acest articol pentru proiectarea si implementarea unei arhitecturi software de control a robotilor
mobili ce se misca in medii non-stationare. Contributiile la cunoastere pe care le vor aduce cercetarile
prezente se refera la identificarea si definirea unor seturi de comportamente, derivate din clase de aplicatii,
cat si la elaborarea unei metode si suport program pentru gestiunea acestora in timp real.

Robotul mobil va fi definit ca un ansamblu mecanic de tip platforma mobila cu sistem de locomotie
de tip roti si senzori multipli, pe care este montat un brat mecanic ce contine o camera video .

Intreg ansamblul este capabil si se miste cu un anumit grad de autonomie intr-un mediu nestructurat,
sub controlul unui sistem de calcul ierarhic, de tip multiprocesor.
Pentru rezolvarea problemei date sau stabilit resursele necesare :
Brat robotic
Driver de control a motoarelor electrice
Interfatd de conectare
USB<==>Driver<==>Brat robotic
Programul de control a bratului robotic
In figura 1 este reprezentati structura sistemului comandat de la distanti a bratului robotic.
Elementele de baza ce interactioneaza intre ele sunt :
SERVER <=>PIC18F4550<=>M1M2Mn .

PIC18F4550
SERVER

Figura 1. Structura sistemului de comandat la distanta a bratului robotic.

Serverul este calculatorul pe care este instalatd aplicatia LabView , si la calculator prin USB se
conecteaza interfata de legétura dintre robot si calculator.

In figura 2 este prezentat sistemul de control a robotului de la distanti cu urmatoarele elemente
functionale. Terminal este calculatorul de unde operatorul poate controla procesul de lucru a robotului,
legatura dintre terminal si server se face prin intermediul Wi-Fi.
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Figura 2. Sistemul de control.
Diagrama aplicatiei server este prezentata in figura 3, ea este compusa din 3 parti:
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Figura 3. Diagrama codului sursa (server).

Prima parte este initializarea portului de comunicarea USB, a doua este programul de lucru cu
elementele de control, si in ultima etapa se face inchiderea porturilor de legatura dupa terminarea sesiunii de
lucru.

Prin figura 4 este prezentatd diagrama programului Terminal care se afld pe calculatorul
operatorului, ea este compusa la fel din 3 parti, partea principala este cea din interiorul instructiunei while,
unde se formeaza codul de dirijare a robotului ce este transmis prin protocolul TCP/IP.
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Figura 4. Diagrama codului sursa (terminal

Concluzii:

Din cele prezentate pana acum se pot trage cateva concluzii mai importante. Pe plan mondial exista o
tendinta puternica de a introduce elemente de inaltd tehnologie in sfera industriald, in vederea cresterii
performantelor de securitate a producerii cat si pentru evitarea pierderilor de vieti omenesti in randul
muncitorilor datorita activarii in medii agresive.

Bibliografie:

4. 1.Szekely, W.Szabo, R. Munteanu - Sisteme pentru achizitia si prelucrarea datelor, Editura
Mediamira, Cluj-Napoca, 1997.

5. M.V.Dragoi - Sisteme de achizitie - distributie a datelor, Bazele programarii in LabVIEW, Editura
Universitatii Transilvania din Brasov, 2001
F. Sandu - Sisteme automate de testare i automatizare, Editura Tehnic , Bucure ti, 1999.
G Programming Reference Manual, National Instruments, Austin, January, 1998.
LabVIEW Basics Il, Course Manual, National Instruments, Austin, January, 1998.
LabVIEW User Manual, National Instruments, Austin, January,1998.

. http://www.icpdas.com.

. loan Lita, Bogdan Cioc, ,,Bazele sistemelor de achizitii de date - Note de laboratot”, Universitatea
din Pite ti , 2004.

HR©©~N®

= O

188


http://www.icpdas.com/



