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Robotic Arm

Student: Ulariu Corina-Elena

Grupa: 331CC

Introducere

Ne aflam intr-o lume in care robotii sunt din ce in ce mai folositi pentru simplificarea unor task-uri
lungi sau complicate. Asadar, am decis ca pentru proiectul meu vreau sa construiesc un brat robotic
care poate fi considerat punct de pornire pentru multi dintre robotii prezenti in diferite industrii.

Bratul va ridica si muta obiecte de dimensiuni mici, afisand un mesaj corespunzator daca nu reuseste
sa apuce sau ridice obiectul dorit.

Descriere generala

Modul
Joystick /7
/irduino UNO

Servomotoare,

)
Acumulatori
D Ecran LCD

Prin intermediul unuia dintre cele doua module joystick utilizatorul poate controla directia in care se
misca bratul robotic. O data ce am adus bratul in pozitia dorita, vom folosi celalalt joystick pentru a
modifica deschiderea clestelui in asa fel incat vom putea apuca sau lasa un obiect.

Pentru miscarea bratului ne vom folosi de patru servomotoare. Daca obiectul este prea mare sau prea
greu, asadar servomotoarele nu se vor putea misca, vom afisa un mesaj corespunzator pe ecranul
LCD.

Bratul robotic este alimentat prin intermediul a doi acumulatori. }

Hardware Design
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Lista de piese:

- Arduino UNO R3

- Servo motor MG90S x 4
- Sensor Shield Arduino v5
- Ecran LCD

- Modul Joystick x 2

- Acumulatori 18650 x 2

Schema electrica:

THUM

i

JOYSTICK

YSTICK THUMB

I

JOYSTICK

16x2 LCD

CD-16X2NOHOLES

Software Design

Mediul de dezvoltare folosit pentru realizarea proiectului a fost Arduino IDE.
Librariile folosite au fost:

- Servo.h - utilizata pentru controlarea celor 4 servomotoare
- LiquidCrystal_12C.h - utilizata pentru scrierea pe ecranul LCD folosind 12C

Scurta descriere a codului implementat:
Variabile folosite in implementarea codului:

LCD
LiquidCrystal I2C mylcd(0x27,16,2);
Servomotoare

Servo myservol;

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2026/05/23 13:18


http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/pm/prj2023/ncaroi/arduino_bb.png?id=pm:prj2023:ncaroi:robotic-arm

2026/05/23 13:18 3/6 Robotic Arm

Servo myservoz2;
Servo myservo3;
Servo myservo4;

variabile care retin pozitiile servomotoarelor

int posl=90, pos2=90, pos3=90, pos4=90;
variabile care retin pozitia anterioara a servomotoarelor

int prev posl=90, prev pos2=90, prev pos3=90, prev pos4=90;
variabile care retin miscariile joystick-urilor

int x1,yl,z1;
int x2,y2,22;

variabile care retin ultima miscare facuta de joystick-uri
int last x1, last x2, last yl, last y2;

Pentru a executa principalele miscari ale bratului robotic, am impartit implementarea in 4 functii, care
se ocupa fiecare de modificarea pozitiei unui servomotor.

Functia claw() se ocupa de cel de-al patrulea servomotor, care va deschide si inchide clestele de la
capatul bratului robotic, in functie de miscarile pe orizontala ale joystick-ului din stanga. Daca
joystick-ul este impins in stanga, clestele se va inchide, iar daca este impins in dreapta se inchide.
Pentru a se asigura ca clestele nu se va deschide sau inchide mai mult decat poate, se limiteaza
unghiul de rotire al servomotorului.

Functia turn() va controla primul servomotor, transmitandu-i acestuia unghiul la a carui pozitie va
trebui sa ajunga pentru a roti corpul bratului robotic, in functie de miscarile pe orizontala ale
joystick-ului din dreapta. Bratul se va roti in directia in care este impins joystick-ul. Pentru a se
asigura ca rotatia este limitata, unghiul de rotire al servomotorului va fi in intervalul [1, 180].

Functia upper_arm() va determina miscarea de coborare si urcare a bratului, fiind controlata prin cel
de-al treilea servomotor, miscarile caruia vor fi preluate din citirea miscarii pe verticala a modulului
joystick din stanga. Daca joystick-ul este impins in jos, bratul coboard, urcand daca e impins in sus.

Functia lower_arm() stabileste miscarea de intindere si retragere a bratului, fiind controlata prin cel
de-al doilea servomotor, miscarile caruia vor fi preluate din citirea miscarii pe verticala a modulului
joystick din dreapta. Daca joystick-ul este impins in jos, bratul se va trage inapoi, intinzandu-se daca e
impins in sus.

in functia de setup() se seteaza Icd-ul si se aduce robotul in pozitia initiala, afisandu-se pe ecranul
LCD un mesaj de inceput.

in functia de loop() se apeleaza functiile de miscare ale bratului, si se afiseaza mesaje
corespunzatoare daca miscariile nu pot avea loc.
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Cod proiect: robotic_arm.zip

Rezultate Obtinute

- Rezultate obtinute in urma ansamblarii componentelor hardware si a scheletului bratului robotic

Concluzii

Realizarea acestui proiect m-a facut sa realizez cata munca se afla in spatele oricarui mic obiect care
are in spatele lui un circuit electric.

Cea mai grea parte a reprezentat-o cel mai probabil asamblarea scheletului si legarea firelor,
deoarece a necesitat o foarte mare atentie, dar si scrierea codului a fost destul de complicata intrucat
nefiind foarte familiarizata cu librariile am intampinat cateva bug-uri.

Mi-ar placea sa lucrez si la alte proiecte mai complicate, dar consider ca este o0 munca destul de
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dificila atat proiectarea, cat si asamblarea unui asemenea proiect.

Download

Arhiva contine:

- codul sursa

- schema bloc

- diagrama electrica

- imagini cu bratul robotic

331cc_ulariu_corina-elena.zip

Jurnal

- 07.04.2023 - alegere proiect

- 13.04.2023 - comandare piese

- 05.05.2023 - scriere documentatie

- 18.05.2023 - finalizarea partii hardware
- 23.05.2023 - finalizarea partii software
- 24.05.2023 - finalizarea wiki
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