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Componente utilizate la implementarea robotului mobil:

e Controlul deplasarii:

» 4 motoare DC

» Driver de motoare dual L298N
e Alimentarea se realizeaza cu 2 acumulatori Li-Ion
e Monitorizarea deplasarii:

« Senzor fotoelectric infrarosu

« Senzor ultrasonic

« Magnetometru

« Senzor temperaturd si umiditate
e Procesarea datelor: microcontroler ATmega328P
e Modul de comunicatie fara fir: nRF241.01
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Componente utilizate la implementarea parcarii:

e Afisaj LCD pentru prezentarea datelor

e Servomotor pentru actionarea barierei

e 4 senzori infrarosii pentru obstacole

e LED-uri de diferite culori

e Microcontrolerul ATmega328P pentru procesarea datelor
e Modulul de comunicatie fara fir: nRF241.01

e Modul ridicator de tensiune si acumulator Li-lon pentru
alimentare
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Componente utilizate pentru implementarea telecomenzii

e Afisaj LCD pentru prezentarea datelor

e Modul de comunicatie fara fir: nRF241.01

e Shield joystick pentru determinarea comenzilor

e Placd de dezvoltare cu microcontrolerul ATmega328P

e Modul ridicator de tensiune si acumulator Li-lon pentru
alimentare
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Contributii personale eI

Am realizat robotul mobil cu functie de parcare
autonoma

Am proiectat o placd cu cablaj imprimat
Am proiectat si executat o parcarea inteligenta
Am creat o telecomanda pentru controlul masinii

Am dezvoltat functii pentru controlul robotului
mobil
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* Foarte bine: Parcarea este realizatd corect
* Bine: Eroarea la neincadrarea in locul de parcare < 2cm
* Insuficient: Eroarea la neincadrarea in locul de parcare >2cm

M Foarte bine

¥ Bine

B Insuficient

LOCUL 3 DE PARCARE LOCUL 1 DE PARCARE
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Indeplinirea obiectivelor propuse
* Proiectarea si implementarea robotului
e Proiectarea si realizarea parcarii
e Realizarea telecomenzii

e Proiectarea unei pldci de cablaj imprimat

Algoritm de ajustarea al pozitiei

Experienta tehnicad si practicd dobandita in urma
interactiunii cu o gamad larga de componente electronice
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