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Abstract: In lucrare de fati este prezentat un caz particular de elaborare a unui algoritm de control
optimal a vitezei de deplasare pe traiectorie a robotilor mobili. Conditia de control optimal este obtinuta in
rezultatul analizei traiectoriei de deplasare si selectarea vitezei maximale pentru conditia respectiva de
virare. S-au elaborat: schema model, proiectia robotului mobil pe planul de activitate, algoritmul de
functionare a sistemului de control, modelele matematice pentru calculul vitezei de deplasare si a
semnalelor de control pentru motoare DC.
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1. Introducere

Tn practica de zi de zi apar tot mai multe domenii care necesita utilizarea robotilor mobili pentru a
efectua unele operatii tehnologice, investigare sau de transport. Factorul decisiv pentru acestea fiind viteza
de deplasare si timpul de efectuare a operatiei respective. Evident, ca deplasarea robotului mobil pe o linie
dreaptd, nu impune restrictii fatd de algoritmul de control, forma si masa robotului. Insi, aceste cazuri de
deplasare, sunt foarte putin raspandite predominand totusi deplasarea D' c
robotilor mobili pe o traiectorie definita analitic sau parametric. ; RM

Literatura de specialitate ofera o gama foarte largd de surse A
informationale care rezolva problema de deplasare a robotilor pe v B
traiectorie. Un caz particular de control a procesului de deplasare a <—v—, |
dispozitivelor robotice mobile sunt descrise in lucrarea [1], unde sunt g ......... ho
specificate conceptiile teoretice si practice de deplasare luandu-se Tn D C
consideratie parametrii de masa, viteza si traiectorie. Tehnici si metode A / o]
de gestiune a unui robot mobil pentru deplasarea spre un punct cu F B
coordonate dgfinitg S.uAnt prezentatevin lucrarea [2], unde se ggcentu@zé Fig. 1. Schema model a Robotului
generarea traiectoriei in dependenta de coordonata robotului in spatiu si Mobil.
mediul inconjurétor.

Lucrarea de fatd este accentuatd spre elaborarea algoritmului de
control optimal a vitezei de deplasare pe o traiectorie definitd a
robotului mobil ludndu-se in consideratie masa si forma acestuia [3,4].

2. Modelul matematic al sistemului de control optimal

In Figura 1 este prezentata schema model a Robotului Mobil in
regim de repaus, unde: RM - schema model a Robotului Mobil; M -
centrul de masa a Robotului Mobil; ¢ - vectorul de gravitatie; V -
vectorul de deplasare sau viteza Robotului Mobil; ABCD - suprafata
sau planul de activitate a Robotului Mobil; A'B'C"'D"- planul de
limitd a dimensiunii de sus al Robotului Mobil; h - distanta de la
planul de activitate pana la centrul de masa M ; O - proiectia centrului A
de masa pe planul de activitate in stare de repaus; AF,FB, BE,EC - RF’1I
coordonatele proiectiei centrului de masd pe planul de activitate a
Robotului Mobil.

In Figura 2 este prezentata proiectia Robotului Mobil pe planul de
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Fig. 2. Proiectia Robotului Mobil
pe planul de activitate.
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activitate, unde: DC,, DC,— roti actionate de Motoare de Curent Continuu ale sistemului de locomotie;
RP,, RP, —roti pivotante pentru virarea Robotului Mobil la stinga sau la dreapta; &, - unghiul de virare
la dreapta sau stanga; V,,V; - vectorul directia de virare; S - punctul traiectoriei de deplasare
|DS| = |SC| ; M"' - proiectia centrului de masa pe planul de activitate; V' - viteza relativd de deplasare a
Robotului Mobil fatd de planul de activitate; P_, Pﬂ - impulsul robotului Mobil in raport cu centrul de masa
M si unghiul de virare @,f, unde: dP, =M xsin(a)xdV,, dP, = M xsin(B)xdV,. Conditile
| AE| =|EB| sau |BF|=|FC| nu sunt obligatorii.
La virarea Robotului Mobil sunt respectate conditiile & <> a si IR ,B* .

In scopul asigurarii stabilitatii procesului de virare a Robotului Mobil vitezi optimala de deplasare pe
traiectorie VV' este calculata din formula (1):

a x Cos(a), ‘v’d%t >0,
V. =1V xcos(B), v 9B/ >0, (1)

Lv',vd%t=d'%t=o.

3. Algoritmul de functionare a sistemului de control optimal

Algoritmul de functionare a sistemului de control optimal a vitezei de

deplasare pe traiectorie a Robotului Mobil este prezentat in Figura 3, unde: 1 —
calculeaza valorile & si f; 2 — calculeaza valoarea VV' dupd formula (1); 3 —

calculeazd semnalele de control in baza formulei (2) pentru motoarele DC, si

DC,. 4 — actioneaza asupra motoarelor DC, si DC, cu semnalele de control; 5

— verifica sfarsitul traiectoriei de deplasare.

{UDC1 = f(Vv')&UDCZ = f(Vv')xcos(a):a>O},
{Uoe, = (V) xcos(B)&U e, = T(V,): 8>0}, 0
{Uoe, = £ (V) &Upe, = 1(V,):@=0&p=0}. o

4. Concluzii Y

In rezultatul cercetdrilor efectuate au fost obtinute modelele matematice
pentru calculul vitezei optimale de deplasare a Robotului Mobil pe o traiectorie
definita. Viteza de deplasare este utilizatd pentru calculul semnalelor de control
pentru motoare DC pentru deplasarea robotului mobil pe traiectoria definita.

Fig. 3. Algoritmul
de functionare.

Mentiuni

Lucrarea de fata a fost elaboratd in cadrul Centrului de Creativitate Tehnica ,,HARD and SOFT” din
cadrul Facultatii CIM. Testarea functionala a sistemului s-a efectuat in baza dispozitivelor oferite de catedra
Calculatoare.
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