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Masina de urmarire

Introducere

Proiectul consta intr-un robot autonom care urmareste persoane identificate prin intermediul unei
aplicatii OpenBot, care transmite date de la telefonul amplasat pe robot. Sistemul foloseste tehnologii
avansate pentru a detecta si urmari persoane, oferind asistenta in diverse situatii.

Scopul principal al proiectului este de a oferi un mijloc inovativ de a urmari si asista persoane in
miscare, fara a necesita control uman direct. Acest lucru este util pentru a reduce nevoia de personal
suplimentar in anumite situatii si pentru a oferi suport celor care au nevoie de ghidare sau asistenta
personalizata.

Ideea a pornit de la necesitatea de a gasi solutii automate pentru problemele cu care se confrunta
persoanele cu mobilitate redusa sau cei care au nevoie de ghidare in spatii mari. Cu un astfel de robot
autonom, utilizatorii pot primi asistenta personalizata, fara a depinde de personal uman in mod
constant.

Prezentarea pe scurt a proiectului vostru:

- ce face

- care este scopul lui

- care a fost ideea de la care ati pornit

- de ce credeti ca este util pentru altii si pentru voi

Descriere generala

]

0 schema bloc cu toate modulele proiectului vostru, atat software cat si hardware insotita de o
descriere a acestora precum si a modului in care interactioneaza.

Exemplu de schema bloc: http://www.robs-projects.com/mp3proj/newplayer.html

Hardware Design

Componente:
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- Arduino Mega2560 R3

- Modul driver de comanda motor cu L298N OKY3195

- 2x Modul de masurare viteza compatibil Arduino OKY3276-1

- Placa de stocare Micro SD TF Card reader Shield

- Display LCD 16x2 afisaj galben, cu modul 12C inclus

- Sasiul, ce contine 2 placi mari pentru masina, 4 motoreductoare cu ax dublu, 4 roti, 4 discuri pentru
senzorii de viteza, suruburile si distantierele necesare, carcasa pentru 4 baterii

- Breadboard

]

= Evidentierea componentelor si explicatia folosirii pinilor acestora:

1. Arduino Mega2560 R3:

2
T
4
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devboards.info

- D2, D3, D4, D5, D6, D7 - pini PWM utilizati pentru inputul driver-ului de motor, pentru a controla
rotile masinii;

- D20, D21 - pini de comunicare 12C SDA, respectiv SCL cu display-ul LCD 16x2;
- D45, D47, D49, D51 - pini pentru comunicarea cu modulul de card SD (MISO, MOSI, SCK, CS);
- D52, D53 - pini digitali, utilizati pentru inputul senzorilor de viteza;

2. Driver L298N:
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-IN1 & IN2 - Pini de intrare a motoarelor I si Il. Utilizare: Controlarea directiei de rotatie a celor doua
motoare;

- IN3 & IN4 - Pini de intrare a motorului Ill si IV. Utilizare: Controlarea directiei de rotatie a celor doua
motoare;

- ENA - Activeaza semnalul PWM pentru motoarele I si ll;
- ENB - Activeaza semnalul PWM pentru motoarele Il si IV;
- OUT1 & OUT?2 - Pinii de iesire ale motoarelor | si ll;

- OUT3 & OUT4 - Pinii de iesire ale motoarelor IlI si IV;

Software Design

- Mediu de dezvoltare

Mediul de dezvoltare utilizat este Arduino IDE, o optiune excelenta pentru incepatori datorita
setup-ului sau simplu si intuitiv.

- Stadiul Actual al Implementarii

Proiectul a suferit multe probleme pe parcurs, iar din cauza gestionarii proaste a timpului, scopul
acestui proiect nu poate fi dus pana la capat. insa, am incercat sa folosesc componentele, pentru a
face ceva mai simplu. Proiectul implementeaza tot ce mi-am propus, avand urmatoarele
functionalitati software:

- detecteaza si citeste semnalele de la senzorii de viteza. in functie de semnalele receptionate,
calculeaza turatiile pe minut (RPM) ale motoarelor.

- utilizeaza un LCD 12C pentru a afisa RPM-ul motoarelor in timp real.

- un modul SD card este folosit pentru a salva intr-un fisier text valorile RPM alaturi de timestamp-uri.
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- un sistem de miscare aleatorie pentru vehicul este controlat prin pini digitali si PIWM pentru motoare.

- Motivatia Alegerii Bibliotecilor

1. LiquidCrystal_I2C.h: Aceasta biblioteca este folosita pentru a controla afisajul LCD cu interfata
I2C. Metodele de print, clear si setCursor sunt folosite intensiv pentru a afisa informatii pe LCD.

2. SD.h: Biblioteca SD este folosita pentru a interactiona cu cardurile SD. Permite initializarea
cardului, deschiderea, citirea si scrierea fisierelor pe cardul SD. Este cruciala pentru salvarea
datelor de RPM.

- Elementul de Noutate al Proiectului

Avand in vedere minusurile scopului principal al proiectului, unicitatea proiectului consta acum in
integrarea unui sistem de monitorizare a turatiilor motoarelor in timp real, cu afisare pe LCD si salvare
pe cardul SD, in timp ce vehiculul se misca aleatoriu. Aceasta adauga un strat de complexitate si
utilitate, permitand utilizatorilor sa monitorizeze performanta motoarelor si sa salveze datele pentru
analize ulterioare.

- Utilizarea Functionalitatilor din Laborator in cadrul Proiectului

1. GPIO: Cunostintele generale din acest laborator au oferit baza pentru folosirea componentelor
simple, precum pinii digitali pentru controlul motoarelor.

2. PWM: Cunostintele din acest laborator au fost esentiale pentru intelegerea controlului motoarelor
folosind PWM, chiar si atunci cand s-au folosit biblioteci ajutatoare.

3. SPI: Conectarea mai multor dispozitive folosind SPI a fost de ajutor in implementarea interfetei
pentru SD card.

4. 12C: Modul in care dispozitivele master si slave comunica folosind doar doua linii (SDA si SCL) a
fost crucial pentru intelegerea si implementarea controlului LCD-ului 12C.

- Explicatii Detaliate ale Functiilor

1. setup(): se initializeaza mai intai comunicarea seriala la o viteza de 9600 baud pentru debugging.
Apoi, se configureaza pinii pentru motoare ca iesiri utilizand pinMode() si se seteaza pinii senzorilor
de viteza 1 si 2 ca intrari cu pinMode(SPEED_SENSOR 1, INPUT) si pinMode(SPEED_SENSOR 2,
INPUT). Functiile de intrerupere sunt atasate la senzorii de viteza folosind attachinterrupt() pentru
a contoriza impulsurile detectate. Afisajul LCD este initializat si iluminarea de fundal este activata
cu lcd.init() si Icd.backlight(). Viteza initiala a motoarelor este setata prin intermediul functiei
analogWrite(), iar generatorul de miscari aleatoare este initializat prin randomSeed(). in final,
cardul SD este initializat cu SD.begin(SD_CS_PIN).

2. loop(): se verifica daca a trecut o secunda folosind millis() - lastMoveTime > 1000, pentru a putea
da alta comanda de miscare masinii. Se calculeaza apoi turatiile pe minut (RPM) pentru fiecare
motor, bazate pe impulsurile contorizate, stocate in variabilele rpm1 si rpm2. Contorii de impulsuri
pulseCountl si pulseCount2 sunt resetati la zero pentru urmatoarea masuratoare. Valorile RPM
sunt afisate pe LCD cu ajutorul functiei Icd.print(). Functia writeRPMToSD(rpm1, rpm2) este apelata
pentru a salva valorile RPM pe cardul SD. O actiune aleatorie pentru miscarea vehiculului este
aleasa folosind random(). in functie de actiunea aleasa, switch(action) executd miscarea
corespunzatoare: inainte, inapoi, stanga sau dreapta.

3. countPulsel() si countPulse2(): incrementeaza contorii de impulsuri la fiecare impuls detectat
de senzorii de viteza.

4. writeRPMToSD(): se deschide fisierul “rpm_data.txt”, iar valorile RPM sunt scrise in acest fisier
text cu ajutorul functiilor dataFile.print() si dataFile.printin(). La final, fisierul este inchis pentru a
finaliza operatia de scriere.

5. moveForward(), moveBackward(), turnLeft() si turnRight(): starile pinilor sunt setate

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2024/07/18 09:39



2024/07/18 09:39 5/6 Masina de urmarire

utilizand digitalWrite(). Aceste functii permit controlul directiei motoarelor, facilitand miscarea
vehiculului inainte, inapoi, virarea la stanga sau la dreapta.

Rezultate Obtinute

Dovada functionarii componentelor:
https://youtube.com/shorts/A4ZfONLVZZQ?feature=shared
Miscarea masinii:
https://youtube.com/shorts/dyA15-3WLrQ?feature=shared
Afisarea RPM-ului primit de la senzori pe ecranul LCD

https://youtu.be/UrJFegWzkhE?feature=shared

Concluzii

- Ideea proiectului a fost una interesanta, dar complexa, dar totusi, prin intermediul laboratoarelor,
am reusit pana la urma sa duc la bun sfarsit ceva functional, chiar daca scopul proiectului nu a fost
atins. Fiind prima experienta, ma declar multumit pentru cat am incercat.

- Am avut multe probleme cu anumite cabluri de la motoare care nu reuseau sa stea in driverul de
motor, am pierdut mult timp cu aceasta problema, deoarece de fiecare data mi intampla sa nu imi
mearga toate motoarele. Solutia optima era sa mai cumpar un driver L298n si o carcasa de 8 baterii
AA, doar ca tarziu am realizat si timpul nu a fost de partea mea.

Download

Codul sursa:

george_vlad.simion_332cb_pm_proiect.zip

Jurnal

Puteti avea si o0 sectiune de jurnal in care sa poata urmari asistentul de proiect progresul proiectului.
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Resurse Hardware:

- https://www.electroniclinic.com/Im393-speed-sensor-with-arduino-using-19110-motor-driver-circuit-a
nd-code-explained/

- https://projecthub.arduino.cc/arduino_uno_guy/i2c-liquid-crystal-displays-5eb615

- https://lastminuteengineers.com/I298n-dc-stepper-driver-arduino-tutorial/

- https://www.instructables.com/Micro-SD-Card-Tutorial/

Resurse Software:

- https://www.arduino.cc/reference/en/libraries/liquidcrystal-i2c/
- https://www.arduino.cc/reference/en/libraries/sd/

Laboratoare:

- https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab0-2023

- https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab3-2023-2024
- https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab5-2023-2024
- https://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/lab/lab6-2023-2024
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