SISTEM INCORPORAT MOBIL CONTROLAT
PRIN INTERNET

Rezumat

Scopul proiectului reprezintd realizarea unui sistem mobil controlabil prin intermediul
internetului. Astfel n vederea Tindeplinirii scopului se creeaza o structura cu doua
microcontrollere.

Ansamblul proiectului consta in fixarea pe un sasiu a patru motoare de curent continuu ce
antreneazd in mod individual cate o roatd. Alimentarea este facutd prin intermediul unui
acumulator si a unui reductor de tensiune care masoara la iesire 5V. Controlul motoarelor se
realizeaza prin doud punti H. Pentru a nu compromite siguranta acumulatorului am realizat un
divizor rezistiv de tensiune ce masoara valoarea lui. Monitorizarea acumulatorului se face cu
ajutorul unui led RGB ce isi schimba culoarea in functie de anumite praguri de tensiune.

Principalii pioni ai proiectului ii reprezinta cele doua placute de dezvoltare: FRDM-
KL25z si RaspberryPI B+. Din punct de vedere functional, proiectul poate fi partitionat in
sectiunea de control al tractiunii si sectiunea ce reprezintd interfata sistemului cu utilizatorul.

Cele patru motoare sunt conectate prin intermediul puntilor H la FRDM-KL25z. Placuta
de dezvoltare are In componenta sa un microcontroller ARM Cortex-MO0+. Acesta asigurd prin
intermediul pinilor de GPIO un PWM corespunzitor pentru cele patru motoare. Divizorul
rezistiv este conectat de asemenea la acest microcontroller prin intermediul unui pin de Analog
Out.

Interfata cu utilizatorul se realizeaza cu ajutorul placutei de dezvoltare Raspberry Pi B+.
Aceasta, prin natura sa, are capacitatea de a rula o distributie de Linux. De asemenea, contine o
interfatd Ethernet dar si suport pentru retelele Wi-Fi. Acest lucru facilteaza instalarea si
configurarea unui server web. Utilizatorul are posibilitatea controlarii sistemului de pe o pagina
web prin intermediul butoanelor. Dat fiind faptul ca la Raspberry PI este conectat si un modul de
camera, pe pagina web exista si un buton ce permite pornirea unui stream, configurat cu ajutorul
unui program caracteristic. Streamul poate fi vizualizat pe pagina web. Folosirea scripturilor
JjQuerry[14] a fost necesara pentru a evita refresh-ul paginii de fiecare data cand un buton este
apasat.

Legatura dintre cele doud microcontrollere se realizeaza prin intermediul protocolului de
comunicatie seriali. In momentul apasirii unui buton pe pagina web, se va apela un script ce
transmite la serialda o comanda. Aceasta va fi preluata si interpretatd de FRDM-KL25z, iar in
functie de comanda se vor lua decizii de control al motoarelor.



