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Rezumat

Lucrarea de licenta cu titlul “Controlul motoarelor in proiectarea si realizarea unui vehicul
autonom” reprezinta rezultatul muncii indelungate pentru realizarea unui vehicul autonom destinat
urmaririi unui traseu incadrat intr-un anumit tipar.

Traseul general a fost detectat folosind 3 camere de linie si linia de sosire/start a fost
identificata cu ajutorul senzorilor cu infrarosu.

Citirea senzorilor si procesarea pentru controlul vehicului au fost realizate folosind o
placuta de dezvoltare Freescale FRDM-KL25Z. Aceasta primeste informatiile de la camerele de
linie si controleaza cele doua motoare de curent continuu si servomotorul prin intermediul placutei
cu driver-ele pentru motoare. Algoritmul ales este capabil sa aleaga traseul ideal in functie de
parametrii configurabili reglabili printr-un comutator, aceste modificari fiind necesare in functie
de materialul din care este compus traseul si luminozitatea din incapere.

Acest proiect a fost realizat in scopul proiectarii unui robot mobil care sa participe la
competitia “NXP Cup 2017 — Intelligent Car Racing”. Astfel in realizarea acestui proiect s-a folosit
echipamentul standard oferit de NXP.

Vehiculul va fi capabil sd parcurgd in intregime un traseu de culoare deschisa delimitat de
margini de culoare inchisa. Traseul are o latime de 55 centimetri si este compus din diferite
obstacole avand diverse caracterisitici.

In aceasta lucrare de licentd se va avea in vedere in mod deosebit partea de decizie si control
a celor 3 motoare pentru ghidajul ideal al masinii.



