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Rezumat

Proiectul isi propune construirea unui robot Arduino controlabil de la distanta.

Acesta ar fi capabil de urmatoarele lucruri:

Sa se deplasesze in toate directiile cu ajutori rotitei mobile;

Sa fie usor de asamblat si dezasamblat;

Sa detina un mod care 1i permite sa fie controlat in totalitate de catre smartphone-ul meu
cu sistem de operare Android;

Sa fie usor de controlat, modificat si imbunatatit.

Pentru a programa placa Arduino, am folosit aplicatia open-source Arduino 1.0.5,
Cu ajutorul careia mi-a fost usor sa incarc codul sursd pe dispozitiv. Robotul poate fi
controlat de la distanta prin Bluetooth cu ajutorul unei alte aplicatii, si anume Joystick
bluetooth Commander.

Desigur, tehnologia Bluetooth nu este singura cu care as putea controla
dispozitivul. Acesta ar putea fi controlat prin wireless, frecvente radio sau chiar infrarosu,
dar am decis sa fac alegerea mentionatd anterior deoarece este mai usor accesibild si
incorporabila cu proiectul meu.

Avand in vedere ca voi controla un dispozitiv asemanator unui vehicul, m-am
gandit la urmatorul mod de a-l putea conduce si anume prin Joystick — robotul va fi
controlat printr-un joystick multidirectional care va returna coordonatele X si, respectiv,
Y din interiorul unui cerc.

Modulul pe care va rula aplicatia client va cuprinde un Arduino UNO R3, driverul
pentru motor, si anume L298 versiunea 2, tip shield, dar poate fi inlocuit cu un dispozitiv
asemanator de la Infineon, un modul Bluetooth care va comunica in mod slave cu
smartphone-ul, si anume JBtek HC-05 care este capabil sa receptioneze semnalul pe o
distanta de 9 metri, cablu USB 2.0 A-Male to B-Male si sasiu pe care vor fi montate toate
dispozitivele.

Placa Arduino va fi creierul robotului deoarece pe aceasta se va rula aplicatia care
va controla toate celelalte componente. Aceasta nu poate controla, Tn mod direct, un
motor de una singurd, asa cd ma voi folosi de driverul pentru motor care va face posibild
selectia miscarii inainte sau napoi, ceea ce necesita schimbari intre intrarile de alimentare
si impamantare din interiorul motorului cu ajutorul unei punti H.

Adaptorul Bluetooth va face posibild comunicatia intre robot si smartphone-ul pe
care 1l voi folosi pentru a-l controla. Cablul USB va fi folosit pentru a putea incarca
aplicatia pe placa de pe calculator si, de asemenea, ar putea fi folosit ca si sursa de
alimentare in timpul testarii.



Sasiul pe care |-am ales pentru robot este unul destul de mare pentru a putea monta
cu usurinta toate componentele si dispune de doud roti, o bila pentru a putea intoarce
robotul mai usor, motor si slot-urile pentru baterii le voi monta in spatele acestuia.

Primul capitol al acestei lucrari va introduce necesitatea construirii unui astfel de
sistem, in capitolul 2 se vor prezenta o serie de fundamente teoretice necesare
implementarii sistemului, capitolele 3 si 4 ilustreazd modul in care a fost proiectat si
implementat sistemul, Tn capitolul 5 este prezentata testarea aplicatiei iar in ultimul
capitol sunt descrise concluziile care se pot trage in urma implementarii si testarii
dispozitivului.



