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SCOPUL

Statisticile au aratat faptul ca n ultimii ani numarul victimelor datorate producerii
situatiilor de urgentd, precum cutremure, explozii, inundatii, alunecari de teren sau



incendii, este in crestere. Astfel, este necesara utilizarea sistemelor robotice care pot
asista echipele de interventie in eforturile de salvare a vietilor. Pe langa operatiunile
de cautare si salvare, robotii pot juca si un rol esential in alte aspecte ale gestionarii
situatiilor de urgentd, cum ar fi asigurarea logisticii si transmiterea informatiilor de la
locul producerii evenimentului in timp real sporind eficienta operatiunilor de
interventie

OBIECTIVE

Robotii pot fi considerati asistenti in cazul interventiilor in situatii de urgenta,
deoarece pot monitoriza de la distanta sau sa intervina in zone inaccesibile sau care
pun viata in pericol. Ei pot fi utilizati pentru transportul de provizii, medicamente,
oxigen si echipament sau cu ajutorul senzorilor si camerelor pot localiza persoane si
pot transmite informatii despre gra vitatea situatiei catre echipele de salvare , din
apropierea dezastrului, fara a pune in pericol viata salvatorilor profesionisti. Aceste
informatii pot fi ulterior utilizate pentru conceperea planului de interventie si
gestionarea situatiei intr-un mod mai eficient.

MOD DE OPERARE

Sistemul robotic pentru interventia in cazul situatiilor de urgenta, poate fi operat

manual prin control de la distanta folosind o aplicatie prin care poti genera comenzi prin
vederea directa a spatiului datorita camerei si a locatiei exacte a robotului.

Pe viitor am putea instala si alte componente, cum ar fi:

*  Modul GPS(NEO-6M)

= Senzor PIR( senzor prezenta umana bazat pe temperatura)

= Suspensii

= Card SD 4 Gb pentru stocarea imaginilor captate de camera video

PROBLEMA IDENTIFICATA SPRE REZOLVARE

Robotul rezolva problema eficientei sistemelor de interventie .Acesta ajuta la
minimizarea timpului de expertiza oferind date in timp real catre echipajele specializate
,astfel ajuta si la protectia persoanelor implicate nefiind supuse la riscul unor situatii
periculoase. Acesta poate ajuta si la cautari pe raze mici fiind echipat cu o camera echipata cu
lumina .Rotile mecanum si tractiunea integrala ii ofera miscari rapide si eficiente pentru a
minimiza maxim timpul de interventie.

PROBLEME INTALNITE IN REALIZAREA ROBOTULUI:

Din cauza faptului ca functiile bt.read() si Serial.read() trimit date de pana la 1 byte a fost
complicat de gasit o0 logica pentru controlul servomotoarelor. Am rezolvat aceasta problema
implementand o logica formata din trimiterea de numere sub 1 byte ce incrementeaza sau
decrementeaza valorile unghiurilor servo Motoarelor.

Robotul avea un timp de reactie relativ mare la comenzile trimise prin Bluetooth .Acest fapt a
fost datorat folosirea multiplilor instructiuni de decizie in programam redus numarul maxim
de verificari de la 23 la o singura verificare. Am reusit acest lucru folosind in loc de o
instructiune if 0 instructiune switch cu multiple cazuri.



o Am diminuat erorile si deconectarile aleatorii folosind biblioteca SoftwareSerial.h ce
genereaza 0 serie de pini tx rx (in cazul nostru pinii 9 si 10).Acesta a redus erorile deoarece
nu a mai folosit pini prestabiliti O si 1 ce sunt prestabiliti ca pini seriali.
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Pozitia ideala de inceput a bratului

Conform formulei: Momentul fortei este egal cu forta(ce actioneaza pe ax ) inmultita cu axul
fortei ,pozitia ideala pentru a se consuma cat de putina energie posibila este aceea in care
toate axele sunt coliniare pe axul de rotatie al axei a 2-a .Astfel bratul fortei ar fi tehnic 0 ce
ar determina ca momentul fortei sa fie in urmare 0.In cazul in care axa 3 ar fi orientata in fata
robotului centrul de greutate al robotului s ar schimba iar acest fapt poate impacta negativ
performanta robotului.

Transmiterea datelor prin Bluetooth

Transmiterea datelor prin Bluetooth este procesul de trimitere a informatiilor intre dispozitive
utilizand tehnologia Bluetooth, care foloseste unde radio pentru a crea conexiuni fara fir intre
aceste dispozitive. Acest proces implica cel putin doud dispozitive Bluetooth care pot fi, de
exemplu, un smartphone, o tableta, un calculator sau o placd Arduino. Transmiterea datelor
prin Bluetooth poate implica diverse tipuri de date, cum ar fi text, fisiere, semnale de control,
date de senzori si multe altele.

Principiul de functionare a rotilor mecanum

Principiul de baza al functiondrii rotilor mecanum este utilizarea unei configuratii speciale a
rolelor. Rolurile sunt montate ntr-o anumita configuratie pe suprafata rotii, in general la un
unghi de 45 de grade fata de directia de deplasare a vehiculului. Aceasta inseamna ca atunci
cand roata mecanum se roteste, rolele se rotesc la un unghi diferit, permitind deplasarea
vehiculului intr-o directie laterala.



Atunci cand rotile mecanum sunt montate pe un vehicul in configuratie adecvata si sunt
actionate corespunzator, ele permit acestuia sd se deplaseze inainte, inapoi, lateral si sa
efectueze rotatii in jurul propriului ax. Aceasta versatilitate face ca rotile mecanum sa fie
ideale pentru aplicatii in care manevrabilitatea este cruciala, precum robotica mobila,
manipulare de precizie sau vehicule autonome.

e Date experimentale si detalii esentiale ale
experimentelor

PIESE NECESARE

In acest proiect am folosit urmatoarele piese:

e Arduino uno

e PCA9685

¢ 3 buc servomotor MG90S

¢ 3 buc servomotor MG996S

e Shield control motoare(4 canale) L293D
e ESP-32-CAM

e Antena 2G

¢ Router wifi

e Sasiu metalic OKY5030(aluminiu)
e Sasiu de plastic

e 4 buc motor DC cu reductor

¢ Roti omnidirectionale/mecanum
¢ Roti normale

e Schelet brat robotic

e Fire dupont

e Telefon/Tableta

e cutie baterii 6V

e Cutie de baterii 12V

e Fir micro-usb

e 4 buc Extensii de fire

Acesta este codul pe care I-am utilizat pentru robots
#include <AFMotor.h> #include <SoftwareSerial.h>
#include <Adafruit_PWMServoDriver.h> AF_DCMotor motor1(1); // Motorul stinga

#include <Wire.h> SoftwareSerial bt(9, 10); fata



AF_DCMotor motor2(2); // Motorul stanga
spate

AF_DCMotor motor3(3); // Motorul
dreapta fata

AF_DCMotor motor4(4); // Motorul
dreapta spate

Adafruit_PWMServoDriver pwm;

void Servo_pos(int servoNum, int unghi) {
if (unghi < 0 || unghi> 180) return;
if (servoNum==5 and unghi < 0 | | unghi >

90) return;
int pulse = map(unghi, 0, 180, 150, 600);
pwm.setPWM(servoNum, 0, pulse);
Serial.print(servoNum);
Serial.print(" ");
Serial.printin(unghi);

}

void stop() {
motorl.run(RELEASE);
motor2.run(RELEASE);
motor3.run(RELEASE);
motor4.run(RELEASE);

}

void fata() {
motorl.run(FORWARD);
motor2.run(FORWARD);
motor3.run(FORWARD);
motor4.run(FORWARD);

void spate() {
motorl.run(BACKWARD);
motor2.run(BACKWARD);
motor3.run(BACKWARD);
motor4.run(BACKWARD);

void stanga() {
motorl.run(BACKWARD);
motor2.run(FORWARD);
motor3.run(FORWARD);
motor4.run(BACKWARD);

}

void dreapta() {
motorl.run(FORWARD);
motor2.run(BACKWARD);
motor3.run(BACKWARD);
motor4.run(FORWARD);

}

void fata_stanga() {
motorl.run(RELEASE);
motor2.run(FORWARD);
motor3.run(FORWARD);
motor4.run(RELEASE);

}

void fata_dreapta() {
motorl.run(FORWARD);
motor2.run(RELEASE);
motor3.run(RELEASE);
motord.run(FORWARD);

}

void spate_stanga() {
motorl.run(BACKWARD);
motor2.run(RELEASE);
motor3.run(RELEASE);
motor4.run(BACKWARD);

}

void spate_dreapta() {
motorl.run(RELEASE);
motor2.run(BACKWARD);
motor3.run(BACKWARD);

DESPRE PIESE

PLACA ARDUINO UNO

motor4.run(RELEASE);

}

void rotire_stanga() {
motorl.run(BACKWARD);
motor2.run(BACKWARD);
motor3.run(FORWARD);
motor4.run(FORWARD);

}

void rotire_dreapta() {
motorl.run(FORWARD);
motor2.run(FORWARD);
motor3.run(BACKWARD);
motor4.run(BACKWARD);

}

int data;

int pos1 =90, pos2 = 90, pos3 = 80, pos4 =

90, pos5 = 90, pos6 = 90;

void setup() {
Serial.begin(9600);
bt.begin(9600);

pwm.begin();

pwm.setPWMFreq(60);

pinMode(9, INPUT);

pinMode(10, OUTPUT);

motorl.setSpeed(255); // Seteaza viteza
motorului

motor2.setSpeed(255);

motor3.setSpeed(255);

motor4.setSpeed(255);

Servo_pos
Servo_pos
Servo_pos
Servo_pos
Servo_pos
Servo_pos

}

0, posl);
1, pos2);
2, pos3);
3, pos4);
4, pos5);
5, pos6);

void loop() {
if (bt.available()) {
data = bt.read();
switch (data) {
case 0:
stop();
break;
case 1:
fata();
break;
case 2:
spate();
break;
case 3:
stanga();
break;
case 4:
dreapta();
break;
case 5:
fata_stanga();
break;
case 6:
fata_dreapta();
break;
case 7:
spate_stanga();
break;
case 8:
spate_dreapta();
break;

case 9:
rotire_stanga();
break;

case 10:
rotire_dreapta();
break;

case 11:
posl--;
Servo_pos(1, posl);
delay(3);
break;

case 12:
posl++;
Servo_pos(1, posl);
delay(3);
break;

case 13:
pos2--;
Servo_pos(1, pos2);
delay(3);
break;

case 14:
pOS2++;
Servo_pos(2, pos2);
delay(3);
break;

case 15:
pos3--;
Servo_pos(3, pos3);
delay(3);
break;

case 16:
pos3++;
Servo_pos(3, pos3);
delay(3);
break;

case 17:
pos4--;
Servo_pos(4, pos4);
delay(3);
break;

case 18:
pos4++;
Servo_pos(4, pos4);
delay(3);
break;

case 19:
pos5--;
Servo_pos(5, pos5);
delay(3);
break;

case 20:
pos5++;
Servo_pos(5, pos5);
delay(3);
break;

case 21:
pos6--;
Servo_pos(6, pos6);
delay(3);
break;

case 22:
pos6++;
Servo_pos(6, pos6);
delay(3);
break;



Arduino Uno este o placa de dezvoltare open-source, bazata pe un microcontroler
ATmega328P, dezvoltatd de Arduino LLC. Aceasta este una dintre cele mai populare placi de
dezvoltare pentru prototipare rapida, programare si controlul sistemelor electronice si este
utilizata intr-o varietate de aplicatii, de la proiecte de hobby la aplicatii comerciale si
industriale.

Placa Arduino Uno poate fi programata cu ajutorul software-ului Arduino IDE, care este usor
de utilizat si permite dezvoltatorilor sa scrie si sa Incarce cod pe placa Arduino. De asemenea,
placa dispune de o serie de librarii si exemple de cod, care faciliteaza dezvoltarea de aplicatii
pentru diferite proiecte.

Shield L293D

L293D este un circuit integrat (IC) utilizat pentru controlul
motoarelor si actionarea altor dispozitive electrice. Este folosit adesea
pentru a controla directia si viteza motoarelor in aplicatii cum ar fi
robotii, masinute cu telecomanda, sisteme de control automat si multe
altele. Acest IC este un circuit foarte versatil si este adesea folosit in
proiecte electronice.

Caracteristicile principale ale L293D includ:

Controlul motorului: L293D permite controlul a doi motoare DC
(motoare cu curent continuu) sau a unui motor pas cu pas. Acesta
poate controla directia de rotatie a motoarelor si poate modula viteza
lor.

Supraincélzire si protectie impotriva suprasarcinii: L293D are o
protectie impotriva supraincalzirii si a suprasarcinii pentru a preveni deteriorarea IC-ului in timpul
utilizarii prelungite la sarcini mari.

Roti omnidirectionale/mecanum

Rotile omnidirectionale, cunoscute si sub numele de roti 2 " b)
Mecanum, sunt un tip special de roti folosite in roboti si alte t tx t
vehicule pentru a permite miscarea in orice directie, fara a E g t) f
necesita o rotatie a intregului vehicul. Aceste roti sunt dotate

cu role speciale, care sunt montate diagonal pe suprafata lor. d’t @7‘#\ e’t
Aceste role sunt inglobate ntr-un unghi specific, ceea ce B RN
permite rotilor sa se roteasca in jurul axei lor individuale. 1 @;L—: Tt

Principiul de functionare al rotilor omnidirectionale se bazeaza pe utilizarea fortelor de frictiune.
Atunci cand rotile se rotesc la viteze diferite sau 1n directii diferite, forta de frictiune rezultata intre
role si suprafata de rulare determind miscarea intr-o directie specifica. Astfel, prin controlul
independent al fiecarei roti, vehiculul poate efectua miscari complexe, cum ar fi derapajul lateral,
rotatia la loc sau miscéri diagonale.

SERVO MOTOR TOWER PRO MG90S
Servo motorul Tower Pro MG90S este un motor DC cu curent continuu si
un controler incorporat, care 11 permite sa se roteasca la un unghi
specific si sd mentind pozitia respectiva.




Motorul Tower Pro MG90S are un pin de semnal, un pin de alimentare si un pin de masa
pentru conectarea la placa Arduino sau alt controler. Controlul servo motorului se realizeaza
prin trimiterea unui semnal PWM (pulse-width modulation) catre pinul de semnal, care
determind pozitia unghiulard a motorului.

SERVO MOTOR TOWER PRO MG996R

Servomotorul MG996R este un tip popular de servomotor
utilizat Tn aplicatii de robotica, controlul miscarii si alte
proiecte electronice. Este un servomotor de mare putere, fiabil
si accesibil ca pret. lata cateva caracteristici principale:

Precizie: Este cunoscut pentru precizia sa in pozitionare si
miscare, facdndu-1 potrivit pentru proiecte care necesitd control
fin al pozitiei.

Tensiune de operare: Functioneaza la o tensiune de alimentare
de obicei intre 4,8V si 6,6V, ceea ce 1l face compatibil cu
majoritatea surselor de alimentare disponibile.

PCA 9685

PCA9685 este un circuit m_tegrat specific care L ;}‘.‘:%p XY E@@@@@m&

este adesea folosit ca un driver pentru oa SR
. - . . . . PCASS 12C Ad

dispozitive periferice, cum ar fi LED-uri sau = —— S CERERIRIE R

servo-motoare n aplicatii de control.

Driverul PCA9685 permite controlul individual
al fiecarui canal PWM, permitand astfel reglarea intensitatii luminii LED-urilor sau pozitiei
servo-motoarelor. Acesta suporta diferite frecvente PWM si are functionalitdti suplimentare,
cum ar fi posibilitatea de a sincroniza mai multi drivere PCA9685 pentru a extinde numarul
de canale disponibile

Modul ESP32 CAM cu camera OV2640

ESP32-CAM Este un modul de camera de dimensiuni reduse, cu consum redus de energie,
bazat pe ESP32. Este un modul complet cu un microcontroler integrat, care il poate face sa
functioneze independent. Pe langa conectivitatea WiFi + Bluetooth,
acest modul are si o camera video integratda OV2640 si un slot
microSD pentru stocare.

Motor DC cu reductor

Acesta este un mini motor DC cu reductie, ideal pentru fabricarea
de roboti, deoarece are o greutate redusd, cuplu mare si turatie
scazutd. Utilizat pe scard larga in robotica, si control al miscarii
liniare, etc.

Concluzii




In concluzie, consideram ca in gestionarea situatiilor de urgenta, utilizarea sistemelor
robotice combinat cu experienta echipelor de prima interventie, poate imbunatati semnificativ
capacitatea de a raspunde la dezastrele naturale si de a salva vieti.
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