
434 

REŢEA DE SENZORI PENTRU GHIDAREA ROBOŢILOR MOBILI 

 

 
Neonil ROŞCA, Iulian LUNGU, Dimitrie BORDIAN,  

Nichita GONCEAR, Daniel CURMEI, Andrei MIRON 

 
Universitatea Tehnică a Moldovei 

 

Abstract: În lucrarea de faţă s-a proiectat şi cercetat o reţea de senzori pentru ghidarea unei mulţimi de roboţi 

mobili în scopul deplasării acestora pe o traiectorie predefinită. Reţeaua de senzori prezintă o mulţime de puncte de 

referinţă cu coordonate spaţiale fixe şi o mulţime de roboţi mobili care se deplasează într-un spaţiu închis. Toate 

dispozitivele sunt elaborate în baza modulelor ESP-8266 care permit calculul poziţiei robotului mobil în baza datelor 

RSSI. În rezultatul cercetărilor s-a constatat că exactitatea coordonatei poziţiei robotului mobil este direct 

proporţională cu numărul de puncte de referinţă implicate în calculul acesteia.   

Cuvinte cheie: Robot mobil, reţea de senzori, spaţiu închis, Wi-Fi, RSSI, ESP-8266, punct de referinţă, traseu de 

deplasare. 

 

Introducere 

Problema ghidării roboţilor mobili în spaţii închise devine tot mai actuală. Specificul spaţiilor închise 

este lipsa posibilităţii de comunicare cu mediul exterior. Aceste restricţii impun unele caracteristici de 

Autonomie Totală, unde orice operaţie de deplasare este calculată în baza resurselor hardware şi software 

limitate prezente în structura robotului. Limitarea resurselor hardware şi software sunt condiţionate de 

autonomia energetică şi masa mică a acestuia. 

Structural un robot mobil este compus din mai multe subsisteme mecanice, un set de senzori, actuatori 

şi o unitate centrală de comandă [1,2,3]. Localizarea robotului, în spaţiul de activitate, are loc prin utilizarea 

diferitor senzori care se bazează pe efecte şi fenomene fizice [4]. 

Scopul acestei lucrări este dezvoltarea unei reţele de senzori care să permită poziţionarea şi deplasarea 

unei mulţimi de roboţi într-un spaţiu închis de activitate utilizându-se doar proprietăţile şi protocoalele de 

comunicare Wireless [5]. 

 

1. Topologia reţelei de senzori 

În Figura 1 se 

prezintă topologia reţelei 

de senzori pentru 

poziţionarea şi 

deplasarea roboţilor în 

spaţiul de activitate. 

Domeniul de activitate 

al robotului este un 

spaţiu închis definit în 

sistemul de coordonate 

OXY . Reţeaua de 

senzori prezintă o 

mulţime de puncte de 

referinţă , 1,
i

PR i M  

amplasate în spaţiul de 

activitate. Fiecare punct 

de referinţă dispune de 

coordonata  ( ), ( ) , 1,i iX PR Y PR i M   de amplasare  în sistemul de coordonate OXY . Aceste 

coordonate sunt fixe şi sunt definite în procesul proiectării reţelei de senzori. În spaţiul de activitate este 

definită şi mulţimea de roboţi mobili , 1,jRM j N  cu coordonatele  ( ), ( ) , 1,j jX RM Y RM j N  . 

Fiecare robot mobil RM  realizează o conexiune WiFi cu mulţimea de puncte de referinţă PR  generând 

matricea de conexiuni L  cu dimensiunile *N M  şi matricea 
R

L  - conexiuni WiFi dintre roboţi cu 

dimensiunile *N N : 
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Fig. 1. Topologia reţelei de senzori. 
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2. Modelul  matematic pentru calculul  poziţiei  robotului  în  spaţiu 

Poziţia robotului , 1,jRM j N  în sistemul de coordonate OXY  este calculată în baza modelului 

matematic (1). La baza acestui model se află modelul matematic pentru calculul coordonatelor în sistemul 

GPS [6,7,8]: 

   

   

   

   

2 2

1 1 1

2 2

2 2 2

2 2

3 3 3

2 2

4 4

,

,

,

...

.L

x x y y d

x x y y d

x x y y d

x x y y d

    



   


   




   


      (1) 

unde: ,x y  - poziţia robotului în sistemul de coordonate OXY ; ,
l l

x y  - coordonatele punctelor de 

referinţă 
j

l
PR  implicate în calcul,  1,2,...,l L ; 

l
d  - distanţa de la robot până la punctul respectiv de 

referinţă care este calculată din expresia (2): 

 0 20*lgd lP P d  ,        (2) 

unde: 
0P  - puterea semnalului de referinţă (obţinut pentru 

0 1d m ); 
dP  - puterea semnalului 

obţinută pentru distanţa 
l

d . 

Puterea semnalului 
dP  este obţinută din calculele RSSI (Received Signal Strength Indicator) 

efectuate de modulul WiFi [9], în baza formulei Harald Friis [10]. 

Rezolvarea sistemului de ecuaţii (1) poate fi realizată sau prin metode clasice iterative, sau prin 

utilizarea unui model de reţea neuronală prezentată în [11,12], sau reţea reconfigurabilă [13]. 

  

3. Schema funcţională a robotului mobil  

Reţeaua de senzori este proiectată în baza dispozitivelor 

ESP-8266 [14], care integrează module WiFi cu servicii de calcul a 

valorii RSSI [15]. Schema funcţională a robotului mobil este 

prezentată în Figura 2, unde: WiFi  - modul de comunicare în 

reţeaua Wireless; Data  - stocarea datelor (matricele L , 
R

L  şi 

valorile 
l

d ); Data Processing  - algoritmi de procesare a datelor 

în baza modelelor (1) şi (2); ( ), ( )Drv L Drv R  - drivere pentru 

comanda cu motoarele ( ), ( )DC Left DC Right  pentru deplasarea 

robotului mobil. Direcţia de deplasare a robotului mobil este 

determinată de viteza sau diferenţa în viteza de rotaţie ,
L R

V V  ale 

motoarelor ( ), ( )DC Left DC Right : 

0
L R

V V   - deplasare înainte; 

0
L R

V V   - deplasare cu cotire spre dreapta; 

0
L R

V V   - deplasare cu cotire spre stânga. 
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Data 
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Fig. 2. Schema funcţională a 

robotului mobil. 
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4. Implementarea robotului mobil 
Rezultatul implementării robotului mobil este prezentat în Figura 3. 

 

Modul 

ESP8266

 
 

Fig. 3. Implementarea robotului mobil. 

  

Menţiuni 

Lucrarea de faţă s-a elaborat în cadrul catedrei Calculatoare, DIIS, FCIM, UTM, şi face parte din 

tematica de creativitate tehnică în domeniul Calculatoare şi Reţele, şi Robotică şi Mecatronică. Testarea 

funcţională a reţelei de senzori s-a efectuat în baza dispozitivelor oferite de Centrul Studenţesc de 

Creativitate Tehnică „Hard & Soft” şi ORANGE Cafee.  
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