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Arduino Obstacle Avoidance + Voice Control

Student: Sapunaru Andrei-lliuta
Grupa: 334CC

Introducere

Proiectul acesta urmareste implementarea unui robot care se deplaseaza intr-o anumita directie pana
in momentul in care in fata lui apare un obstacol de orice naturd. Scopul sdu este sa evite coliziunea
cu obiectele sau persoanele din jurul sau. Aceasta poate fi o caracteristica importanta in diverse
aplicatii robotice, cum ar fi robotii utilizati in cadrul fabricilor, in domeniul medical sau in transportul
autonom. Spre exemplu , un astfel de robot poate fi utilizat intr-o fabrica pentru a se deplasa de la o
statie de lucru la alta, fara a intra in coliziune cu echipamentele sau muncitorii de pe traseu.

Prin implementarea acestei caracteristici de oprire la obstacole, robotul poate detecta obiectele si
poate lua decizii rapide pentru a evita coliziunea cu acestea, asigurand astfel o deplasare sigura si
fara probleme in mediul inconjurator.Ildeea mi-a venit vizionand cateva filme in care prezenta acestor
roboti era tot mai numeroasa , dar si mai benefica. Mi s-a parut destul de interesant tot procesul de
asamblare al robotului, cat si rezultatul asteptat.

Descriere generala

Robotul porneste prin activarea butonului si din acest moment asteapta de la utilizator sa ii adreseze
o comanda de deplasare. Comenzile sunt de 4 tipuri, fiecare tip fiind caracteristic pentru cate o
directie de deplasare: inainte , inapoi , stanga si dreapta. in cazul in care comanda este
nerecunoscuta de robot , in mod firesc robotul sta pe loc , neactionand. Deplasarea sa se realizeaza
prin intermediul celor 4 roti actionate de tot atatea motoare. Motoarele sunt actionate prin
intermediul unui motor driver , astfel controland atat directia , cat si viteza de deplasare a robotului.

Partea frontala a proiectului este reprezentata in principiu de senzorul ultrasonic , asezat asa incat se
poate spune ca reprezinta ochii robotului . Prin intermediul sau , se detecteaza obiectele din jurul
robotului si se determina distanta dintre robot si obstacol. in functie de timpul masurat , dar si a
vitezei sunetului in aer, senzorul poate obtine distanta dintre robot si un potential obstacol.

in partea din spate , se regaseste un senzor IR util in detectarea si evitarea coliziunilor ce se pot
produce cu alte obiecte aflate in urma robotului. Mecanismul de functionare este clasic acestui tip de
senzor si se bazeaza pe reflexia razelor infrarosii , obtinuta datorita razei infrarosii emisa de senzor.
Astfel , robotul este capabil sa se opreasca la detectia obstacolului.

Servomotorul practic da directia de deplasare , dat fiind faptul ca senzorul ultrasonic este pozitionat
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pe un suport ce are directa legatura cu servomotorul. Astfel , la 0 comanda de tipul “stanga” sau
“dreapta” , suportul se va roti si va analiza situatia de deplasare , adresata de utilizator. Modulul
bluetooth realizeaza conexiunea cu telefonul si implicit cu programatorul, capabil din acest moment
sa adreseze comenzile de deplasare robotului.

Schema bloc
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Hardware Design

Lista componente:

- ARDUINO UNO R3 ATMEGA328P
- PLACA DE CONTROL MOTOARE L293D
- MODUL BLUETOOTH HC-05

- SENZOR ULTRASONIC

- MOTOR SERVO SG90 9G

- BATERII 18650 Battery

- SENZOR OBSTACOL IR 3.3-5V

- KIT MOTOR REDUCTOR + ROATA
- BUTON

- FIRE

- SUPORT SENZOR ULTRASUNETE
- SUPORT BATERII 18650

Schema electrica
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Software Design

Descrierea codului aplicatiei (firmware):

- mediu de dezvoltare: Arduino IDE
- librarii:

- AFMotor.h: pentru a controla motoarele utilizate in proiect

= NewPing.h: pentru a lucra cu module de senzori de distanta ultrasunete

» Servo.h: pentru a controla servo-motoare

- functii implementate:

- void forward(): se preiau datele de la senzorul ultrasonic si in functie de valoarea intoarsa de
acesta , fie robotul se deplaseaza pe directia “inainte” , fie asteapta o alta comanda pe care sa o
onoreze

- void backward(): analog cu functia anterioara , diferenta fiind data de senzorul IR , folosit in
partea din spate a robotului

= void left() & void right(): foarte asemanatoare , elementul diferentiator fiind doar modul/sensul de
rotatie al servo-motorului

» void Stop(): se opresc din rulat motoarele

- variabile globale utilizate:

- motorl, motor2, motor3, motor4: pentru a seta/configura proprietatile motoarelor robotului

= sonar: folosit pentru senzorul ultrasonic , avand parametri necesari

= myservo: folosit pentru controlul servo-motorului

- voice: string prin care preiau comanda venita prin intermediul modulului Bluetooth

- Schema electrica: EAGLE CAD
- Schema bloc: diagrams.net

- Design circuit: TinkerCad

- arduino_robot.zip

Rezultate Obtinute

Care au fost rezultatele obtinute in urma realizarii proiectului vostru.
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Concluzii

Construirea si programarea unui robot Arduino capabil sa evite obstacole poate fi 0 experienta
educationala extrem de utila. In urma acestui proiect, pot fi trase urmatoarele concluzii:
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1. Dezvoltarea cunostintelor de baza despre roboti si programarea microcontrolerelor: Proiectul ofera
0 oportunitate excelenta de a invata despre componentele si functionarea unui robot, precum si
despre programarea in limbajul Arduino.

2. Integrarea senzorilor si a algoritmilor de evitare a obstacolelor: in cadrul proiectului, se pot explora
diverse tipuri de senzori, cum ar fi senzori ultrasonici sau infrarosu, pentru a detecta si evita
obstacolele.

3. Stimularea creativitatii si a gandirii inovatoare: Proiectul robotului evitant de obstacole ofera
oportunitatea de a fi creativ si de a gandi in mod inovator.

4. imbunatatirea abilitatilor de rezolvare a problemelor: Construirea unui robot evitant de obstacole
poate implica intalnirea unor provocari si rezolvarea unor probleme tehnice. Aceasta necesita abilitati
de rezolvare a problemelor, de gandire critica si de analiza a situatiilor pentru a dezvolta solutii
eficiente.

Download

proiectrobotarduino.zip

Jurnal

06.04.2023 - Alegere tema proiect

14.04.2023 - Alegere componente

18.04.2023 - Revendicarea pieselor

05.05.2023 - Completare milestone 1

16.05.2023 - Adaugare schema electrica si design circuit
21.05.2023 - Completare milestone 2

27.05.2023 - Adaugare detalii software

27.05.2023 - Completare milestone 3

27.05.2023 - Completare pagina Wiki
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Resurse Hardware

- Piese
- https://cleste.ro/arduino-uno-r3-atmega328p.html
o https://cleste.ro/placa-de-control-motoare-1293d.html
o https://cleste.ro/modul-bluetooth-hc-05.html
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o https://www.sigmanortec.ro/Senzor-obstacol-IR-p12542345879clid=CjOKCQjwO0tKiBhC6ARISAAOXu
tn4g25shc20E1leKLVkQywYeu cllQK-qc3WRVDko6SmRyUvkJGUUcYaAshOEALw_wcB

o https://cleste.ro/senzor-ultrasonic-hc-sr04.html

- https://cleste.ro/motor-servo-sg90-9g.html

= https://www.sigmanortec.ro/Kit-Motor-reductor-Roata-plastic-cu-cauciuc-p134585625

- Datasheets

= https://content.arduino.cc/assets/Atmel-7810-Automotive-Microcontrollers-ATmega328P_Datashe
et.pdf

o https://www.ti.com/lit/ds/symlink/I293.pdf

= https://components101.com/sites/default/files/component_datasheet/HC-05%20Datasheet.pdf
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