Robot pentru stingerea incendiilor
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Scopul:
Un robot de stingere a incendiilor este 0 masina specializata conceputa pentru a ajuta la stingerea
incendiilor si la indeplinirea sarcinilor legate de incendiu in medii periculoase. Acesti roboti sunt echipati

cu diverse caracteristici si tehnologii pentru a naviga prin zonele afectate de incendiu si pentru a efectua

operatiuni de stingere a incendiilor in mod eficient.

Robotii de stingere a incendiilor ofera mai multe avantaje in scenariile de raspuns la incendiu.
Acestia pot accesa zone periculoase, pot reduce riscul pentru pompierii umani si pot opera in conditii
care pot fi prea periculoase sau inaccesibile pentru oameni. De asemenea, pot lucra continuu fara

oboseala si pot oferi un sprijin valoros 1n incidente de incendiu la scara largd sau complexe.

In timp ce robotii de stingere a incendiilor sunt instrumente eficiente in operatiunile de stingere
a incendiilor, ei sunt adesea utilizati Tmpreund cu pompierii umani, care asigurd luarea deciziilor
strategice si supravegherea generala. Combinatia dintre expertiza umana si capacitatile robotice sporeste
eficienta si siguranta eforturilor de stingere a incendiilor, contribuind in cele din urma la atenuarea

impactului incendiilor si la protejarea vietilor si proprietatilor.

Obiective:

Cladirile reprezinta o parte majord a dezvoltarii infrastructurii care se intampld In aceasta tara.
Orice prejudiciu adus acestora este un prejudiciu adus dezvoltarii noastre economice. Pot exista diverse
motive pentru ca acest lucru sa se intdmple. Unele dintre ele includ calamitati naturale precum cutremure
si uragane, lipsa de intretinere. Unul dintre principalele cauze ale pagubelor este incendiul. Incendiile Tn

cladiri pot fi cauzate de multe lucruri precum probleme electrice, scurgeri de gaz etc.

Siguranta este un aspect crucial in proiectarea cladirilor rezidentiale si comerciale in vederea
protectiei impotriva pierderii de vieti omenesti si a pagubelor materiale. Viitorii roboti de stingere a
incendiilor ar trebui sa fie conceputi pentru a rezista la conditii dure si pentru a mentine functionalitate
la temperaturi extreme, ridicate, terenuri dificile si fara interventie umana. Ar trebui sa fie construiti cu
materiale rezistente si cu protectie pentru a le asigura fiabilitatea si longevitatea in medii solicitante de
stingere a incendiilor. Cu acest proiect, vom incerca sa rezolvam aceasta problema.
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Problema identificata spre rezolvare:

Acest robot este proiectat sa detecteze incendiile si sa le stinga fara interventie umana,
reducénd astfel riscul de ranirea pompierilor. Robotul este echipat cu diversi senzori si un microcontroler
Arduino, care 1i permite sa detecteze incendii, proceseaza datele senzorilor si ia decizii cu privire la
modul cum sa se apropie de foc. Acest robot este capabil sa navigheze prin pasaje inguste si obstacole
pentru a ajunge la foc si sa 7l stinga folosind un mecanism de pulverizare cu apa. Tn acest fel, robotul de
stingere a incendiilor bazat pe Arduino ofera un sistem sigur si eficient pentru combaterea incendiilor in
medii periculoase. Tn acest proiect vom discuta despre proiectarea, implementarea si testarea unui robot
de stingere a incendiilor bazat pe Arduino si potentialul sau de utilizare in domeniul stingerii incendiilor.

Platforma Arduino este un electronic open-source care este utilizata pe scara larga de catre
pasionati, studenti si profesionisti pentru a crea o gama larga de proiecte electronice. Robotii bazati pe
Acesti roboti pot fi programati pentru a indeplini o gama largd de sarcini, inclusiv navigarea
prin medii complexe, detectarea obiectelor si manipularea acestora. Un robot autonom de stingere a
incendiilor construit pe platforma Arduino este conceput pentru a naviga printr-o cladire in flacari singur,
sa localizeze si sa stingd focul. Robotul este echipat cu senzori care i permit sa detecteze caldura, fumul

si flacari. Odata ce detecteaza un incendiu, isi foloseste apa sau spray-ul de spuma pentru a-I stinge.

Echipa de proiect:

Coordonatorul echipei:

Etape parcurse:

Pasul 1: Identificarea componentelor necesare pentru realizarea robotului: driver de motor L293D,
driver de motor L298N, senzori de flacara, servo motor SG90, baterie Li-ion, suport pentru baterie, 4
roti, 4 motoreductoare, fire jumper, placd de dezvoltare Arduino UNO, sasiu robot, mini pompa
submersibild DC, vas apa, organe de ansamblare.

Pasul 2: Conectarea componentelor folosind schema de circuit.

Pasul 3: Crearea programului.



Metode folosite:

Pompierii riscd in mod continuu sd moara pe masura ce lumea se indreapta progresiv catre
sisteme automate si masini autonome. Daca focul nu este stins, se raspandeste rapid. Placa de dezvoltare
Arduino Uno alimenteaza acest sistem robotic de stingere a incendiilor, care are, de asemenea, un senzor
de flacara de foc pentru a detecta incendiile care se apropie si un rezervor de apa si un mecanism de
pulverizare pentru stingerea flacarilor. Pentru o acoperire optima, la un servomotor este atasata o duza
de pulverizare cu apd. O pompa de apa este utilizatd pentru a transfera apa din rezervorul principal de
apa la duza de apa. Senzorii de flacara identifica flacarile folosind tehnologia UV (Ultraviolet), IR (Infra-
Rosu) sau UV-IR. Simpla detectare a razelor UV este modul in care functioneaza senzorul de flacara
UV. Majoritatea incendiilor produc radiatii UV in apropierea punctului de aprindere, prin urmare, in
cazul unui incendiu, senzorul ar deveni constient de acesta si ar produce o serie de impulsuri care sunt

modificate de detector si produc o alarma.

Date experimentale si detalii esentiale ale experimentelor:

Principalele componente hardware folosite in vederea realizarii acestui robot sunt:
+ placa Arduino Uno

driver de motor L298N

patru motoare de curent continuu

sasiu auto

servo motor

driver de motor L293D

senzori de flacara

mini pompa submersibila DC

baterie 12V

+ fire de conectare
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Motoarele de curent continuu

Acest angrenaj compact, de curenti mici ( motor de curent
continuu cu perii cu o cutie de viteze reducere 120:1) este foarte
potrivit pentru utilizarea in robosi mici. La 4,5V, are o viteza de liber-
run de 120 rpm si un cuplu standand de aproximativ 20 oz-in (cu toate

acestea, avand un cuplaj de sigurantd s-ar putea incepe sa alunece

inainte de a atinge cuplul standand). Arborele de iesire D-forma are

un diametru de 3 mm. Acest arbore de iesire este perpendicular pe

axul motorului.

Sistemul de locomotie cu rofi
Robotul are patru roti de plastic. Doud roti sunt conectate la motoare, iar celelalte doud sunt
legate la servomotor pentru schimbarea directiei de mers. Servomotorul este legat direct din Arduino la

pinii VIN si GND pentru alimentare, iar la pinul digital 5 pentru schimbarea directiei la un unghi fix.

Arduino Uno este o platforma de procesare open-source,
bazatd pe software si hardware flexibil si simplu de folosit. Consta
ntr-o platforma de mici dimensiuni (6.8 cm /5.3 cm —n cea mai des
intalnita variantd) construita in jurul unui procesor de semnal si este
capabila de a prelua date din mediul inconjurator printr-0 Serie de

senzori si de a efectua actiuni asupra mediului prin intermediul

luminilor, motoarelor, servomotoare, si alte tipuri de dispozitive
mecanice. Procesorul este capabil sa ruleze un cod scris intr-un limbaj de programare care este foarte

similar cu limbajul C++.

Modul senzor de flacard infirarosu

Acest modul este sensibil la flacari, dar de asemenea poate
detecta lumina obisnuitd. De obicei se foloseste in aplicatii pentru
realizarea dispozitivelor de alarmd pentru foc. In ceea ce priveste

interfata, modulul se conecteaza foarte usor la microcontroler, avand

posibilitatea de a citi date digital.



Driver de motoare

T4RC595 Shift Regester

L.293D Derver
IcM

L2930 Driver
IC#2

L293D este un driver de motor H-Bridge dual-
channel care poate comanda o pereche de motoare
DC sau un motor pas cu pas. Pentru ca shieldul are
doua chipuri de L293D, aceasta inseamna ca poate
comanda in mod individual pana la patru motoare
de curent continuu, ceea ce 1l face ideal pentru
construirea unei platforme robot cu patru roti.

Poate livra pana la 0,6A pe motor. Are de

asemenea, un registru de deplasare 74HC595 care extinde 4 pini digitali ai Arduino la cele 8 directii de

control ale celor doua cipuri L293D.

Conexiunile de iesire ale ambelor cipuri L293D sunt la
marginea shieldului cu doua terminale cu surub cu 5 pini,
M1, M2, M3 si M4. Puteti conecta la aceste terminale patru
motoare de curent continuu cu tensiuni cuprinse intre 4,5 si oo
24V. Fiecare canal de pe modul poate furniza pana la 600mA
motorului DC. Dar curentul furnizat la motor depinde si de

sursa de alimentare a sistemului. De asemenea, puteti conecta 1 40

Termna’s

Stapper #1

doud motoare pas cu pas la bornele de iesire. Un motor pas cu pas la motor M1-M2 si altul la M3-M4.

Terminalul GND este prevazut in situatia in care aveti un motor pas cu pas unipolar. Shieldul are si liniile

de iesire PWM de 16 biti pentru doua servomotoare cu 3 pini.

toate placile Arduino.

L298 Motor driver este o biblioteca pentru Arduino pentru a gestiona
controlul motorului folosind o punte H. Oferd functii usor de utilizat
pentru controlul motoarelor DC cu perii. Aceastd biblioteca este

compatibild cu toate arhitecturile, asa ca ar trebui sa o putem utiliza pe

Acest driver de motor bidirectional dublu se bazeaza pe foarte popularul

L298 Dual H-Bridge Motor Driver IC. Acest modul ne va permite sa controlam usor si independent doua

motoare de pana la 2A fiecare in ambele directii. Este ideal pentru aplicatii robotizate si potrivit pentru

conectarea la un microcontroler care necesitd doar cateva linii de control per motor.



Anexe (imagini, scheme etc.).
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L298N driver pini Arduino
ENA 3
IN1 12
IN2 4
IN3 7
IN4 2
ENB 5
Servo Arduino
pini pini
Vce 5v
GND GND
Signal 11

L.293 module pini Arsi‘r‘]iino
12v 12v
GND GND
oV oV
EN1 S5v
IN1 GND
IN2 6
Senzor de flacara Ard.ui.no
pini
Vce Sv
GND GND
DO (RIGHT) 9
DO (FORWARD) 8
DO (LEFT) 10
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