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Adnotare. Obiectivul principal al lucrării îl reprezintă dezvoltarea unei arhitecturi de control în baza 

instrumentaţiei virtuale LabView,  pentru a comanda în timp real a mişcării(navigaţiei) unei clase de roboţi 

mobili având sistemul de acţiune compus din braţe  acţionate de motoare electrice, astfel încât roboţii să fie 

capabili să realizeze taskuri   sub acţiunea a diferitor moduri de operare şi control. 

 

1. Introducere 

în acest articol pentru proiectarea şi implementarea unei arhitecturi software de control a roboţilor 

mobili ce se mişcă în medii non-staţionare. Contribuţiile la cunoaştere pe care le vor aduce cercetările 

prezente se referă la identificarea şi definirea unor seturi de comportamente, derivate din clase de aplicaţii, 

cât şi la elaborarea unei metode şi suport program pentru gestiunea acestora în timp real. 

Robotul mobil va fi definit ca un ansamblu mecanic de tip platformă mobilă cu sistem de locomoţie 

de tip roţi şi senzori multipli, pe care este montat un braţ mecanic ce conţine o cameră video . 

 Întreg ansamblul este capabil să se mişte cu un anumit grad de autonomie într-un mediu nestructurat, 

sub controlul unui sistem de calcul ierarhic, de tip multiprocesor. 

Pentru rezolvarea problemei date sau stabilit resursele necesare : 

 Braţ robotic 

 Driver de control a motoarelor electrice 

 Interfaţă de conectare  

 USB<==>Driver<==>Braţ robotic 

 Programul de control a braţului robotic 

În figura 1 este reprezentată structura sistemului comandat de la distanţă a braţului robotic. 

Elementele de bază ce interacţionează între ele sunt : 

SERVER <=>PIC18F4550<=>M1M2Mn . 

 

 
 

 

Figura 1. Structura sistemului de comandat la distanţă a braţului robotic. 

 

Serverul este calculatorul pe care este instalată aplicaţia LabView , şi la calculator prin USB se 

conectează interfaţa de legătură dintre robot si calculator. 

În figura 2 este prezentat sistemul de control a robotului de la distanţă cu următoarele elemente 

funcţionale. Terminal este calculatorul de unde operatorul poate controla procesul de lucru a robotului, 

legătura dintre terminal şi server se face prin intermediul Wi-Fi.  
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Figura 2. Sistemul de control. 

Diagrama aplicaţiei server este prezentată în figura 3, ea este compusă din 3 parţi: 

 

 

Figura 3. Diagrama codului sursă (server). 

Prima parte este iniţializarea portului de comunicarea USB, a doua este programul de lucru cu 

elementele de control, si in ultima etapa se face închiderea porturilor de legătura după terminarea sesiunii de 

lucru. 

 Prin figura 4 este prezentată diagrama programului Terminal care se află pe calculatorul 

operatorului, ea este compusă la fel din 3 părţi, partea principală este cea din interiorul instrucţiunei while, 

unde se formează codul de dirijare a robotului ce este transmis prin protocolul TCP/IP. 
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Figura 4. Diagrama codului sursă (terminal 

 

 

Concluzii: 

Din cele prezentate pana acum se pot trage câteva concluzii mai importante. Pe plan mondial exista o 

tendinţa puternica de a introduce elemente de înaltă tehnologie în sfera industrială, în vederea creşterii 

performantelor de securitate a producerii cat si pentru evitarea pierderilor de vieţi omeneşti în rândul 

muncitorilor datorită activării în medii agresive. 
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