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Robot omnidirectional cu roti Mecanum

Atunci cand vorbim de un vehicul ne gandim imediat la un set de roti si un mecanism de
reglare a directiei prin miscarea uneia sau mai multor roti. Din punct de vedere mecanic, realizarea
unei astfel de masindrii nu este tocmai usoard atunci cand vine vorba de precizie si rapiditate n
migcare. Solutia folositd de mine pentru aceasta problema sunt rotile Mecanum, roti ce au fost special
create pentru a permite miscarea omnidirectionald fard a folosi un mecanism complicat de
servodirectie. Astfel, sasiul este construit doar dintr-o bucata patrata de plexiglas pe care sunt fixate
cele patru roti Mecanum cu diametrul de 58mm.

Principiul de functionare al acestor roti este unul foarte complicat, acestea fiind folosite
momentan in aplicatii militare de catre marina navala a Statelor Unite ale Americii. Acest tip de roata
are in plus un set de role ce au axa de rotatie la 45° fatd de planul rotii si la 45° fatd de o linie ce ar
trece prin centrul rolei paralel la axa de rotatie a rotii. Alternand tipul de roti cu roti pentru partea
dreapta si roti pentru partea stingd, in asa maniera incat fiecare roata sa aplice forta sub unghiul corect
fata de diagonala sasiului, vehiculul este stabil si poate fi miscat in orice directie fara a se intoarce
spre acea directie.

Partea de putere este asiguratd de patru motoare cu reductor conectate la cele patru roti.
Folosind doud drivere de motor L293D, acestea sunt controlate cu usurintd si permit modificarea
vitezei si directiei de rotire in functie de nevoia de deplasare a robotului, dupa cum urmeaza a fi
exemplificat mai jos:

e Daca toate cele patru roti se invart in acelasi sens, atunci vehiculul se va misca inainte sau
inapoi.

e Dacéd doua roti dintr-o parte se invart intr-o directie si celelalte doua roti in alta directie, atunci
vehiculul se va roti pe loc.

e Dacd doua roti de pe o diagonala se invart Intr-o directie si celelalte doua roti se invart in alta
directie, atunci vehiculul se va deplasa in lateral.

Controlul robotului se face de la distanta, fara fir, cu ajutorul unui controller de PlayStation 2
Lynxmotion V3, folosind cele doud joystick-uri analogice disponibile pentru a regla directia de
deplasare. Pentru a interpreta semnalele trimise, am folosit protocolul de comunicatie SPI integrat in
microcontroller-ul folosit. Astfel, rolul de slave este preluat de catre joystick, iar cel de master de
catre aplicatie. Liniile de comanda si date sunt organizate pe canale de comuncatie de 8 biti in mod
sincron pe frontul descrescator al semnalului de tact.

Creierul intregii aplicatii este un ARM Cortex-M4 cu un CPU de 168MHz, aflat pe platforma
de dezvoltare STM32F407 Discovery. Mediul de dezvoltare folosit este IAR Embedded Workbench,
alaturi de STM32CubeMX pentru partea de initializare.



