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Cuvant inainte

“Science is what we understand well enough to explain
to a computer. Art is everything else we do.”

— Donald Knuth

Programarea robotilor nu a fost niciodata o sarcina simpla. Pro-
gramarea, in general, nu este o chestiune simpld, dar lucrul cu ro-
botii inseamna mult mai mult. Lucrul cu robotii imbind munca in
echipa, partea de proiectare, de constructie mecanica si programa-
rea propriu-zisa. Chiar daca studentii s-au mai intalnit in timpul
facultatii cu unele dintre aceste aspecte, combinatia celor trei este
ceva nou si uneori se dovesteste foarte dificila.

Ca in fiecare an, le-am cerut studentilor sd nu construiasca un
simplu robot, care sa urmareasca o linie, sa alerge dupa o minge
sau sa igi scoatd adversarul din ring. Le-am cerut mai mult: sa
construiasca un robot de care ei au nevoie gi care sa poata fi folosit
astézi, in viata de zi cu zi. Din aceste cerinte au rezultat 8 roboti
care sunt descrigi pe larg in aceasta carticica.

Aceasta expozitie nu ar fi putut avea loc fara implicarea mai mul-
tor persoane si entitati. In primul rand dorim si le multumim tu-
turor studentilor care au venit la acest curs, pentru timpul petrecut
cu robotii, pentru noptile nedormite gi pentru rezultatele obtinute.

In al doilea rand dorim s multumim sponsorilor care ne-au aju-
tat cu premii pentru stimularea studentilor.

In al treilea rand dorim si mul{umim partenerilor media si presei,



care au prezentat pe larg evenimentul, aducindu-1 cat mai aproape
de fiecare romén.

O multime de alte persoane (mult prea multe pentru a fi enu-
merate) au fost implicate in organizarea acestei editii si a editiilor
anterioare. Le multumim din suflet pentru ajutorul acordat necon-
ditionat.

Mihai OLTEAN,

Ovidiu SERBAN

Alina MIRON

Cluj-Napoca, Februarie 2014



ChefBot:
Robotul care face cartofi prajiti

Paul COLCER, Radu Marin LUNG, Sebastian Ioan STRAJAN, Sergiu
Ioan UNGUR, Stefana FRATEAN
Blog: http://chefbot2014.wordpress.com/

Rezumat

ChefBot este un robot care face cartofi prajiti: detecteaza un bol cu
cartofi, ia pe rand cate un cartof din bol, pune cartoful in dispozitivul
de feliere si taie cartoful.

Abstract

ChefBot is a robot that makes french fries: it detects a bowl with
potatoes, it grabs one potato at time, it puts the potato in the slicing
device and it chops the potato.
Introducere
In ziua de azi oamenii sunt din ce in
ce mai ocupati i tind sd petreacid tot
mai putin timp in bucatarie. Taierea
cartofilor, o activitate destul de banala
si repetitiva, ocupa totugi destul de mult
timp care ar putea fi folosit intr-un mod
mult mai benefic.
Din acest motiv, echipa noastra gi-a
° propus sa realizeze un robot care face
& cartofi prajiti si usureaza in acest fel
munca oamenilor:

/ 1. lasi robotul in bucatarie,


http://chefbot2014.wordpress.com/

2. pui intr-un bol cartofii care doregti
sa fie gatiti,

3. el va face toatd munca pentru tine.

ChefBot este cel mai potrivit sa fie folosit intr-o casi, pentru
mesele de zi cu zi ale unei familii, insd dupa anumite optimizari ar
putea fi utilizat si de catre restaurante, cantine gi chiar de catre
fabrici care ambaleazi cartofi pentru prajire.

Platforma

Robotul are trei componente importante: o platforma mobild
iRobot Create, cu rol in deplasarea robotului, un brat ce are in varf
o furculiti, cu rol in prinderea cartofului gi un dispozitiv pentru fe-
liere. Pentru controlarea platformei iRobot Create am ales limbajul
Python, mai precis libraria create.py. Bratul robotului este pus in
migcare de doud motoare Lego, controlate de un Brick Lego NXT: un
motor deplaseaza bratul pe verticala, iar celdlalt permite bratului o
migcare circularad in plan orizontal. Dispozitivul de feliere este com-
pus dintr-un piston care impinge cartoful spre niste lame. Pentru a
avea suficientd fortd astfel incat pistonul s poatd impinge cartoful
prin lame, am ales s folosim un motor mai puternic de 3.8W, cu
reductie de 1:139.

De asemenea, am folosit senzori cu ultrasunete si senzori de atin-
gere Arduino. Senzorii cu ultrasunete au rolul de a detecta masa pe
care este plasat bolul si de a stabili limitele inferioara si superioara
ale bratului robotului pe bara filetata. Senzorii de atingere au sco-
pul de a identifica daca furculita din varful bratului a atins cartoful,
precum gi pentru stabilirea pozitiei bratului robotului.

Pentru procesarea grafica am folosit libraria OpenCV pentru Py-
thon. Folosind doud camere web facem posibile detectarea bolului
si detectarea cartofilor din bol.

Concluzie

Degi momentan, robotul doar detecteaza bolul cu cartofi, ia car-
tofii din bol si ii feliaza, in viitor acesta ar putea fi imbunéatatit in
asa fel incat si si spele, si curete si si prajeascd cartofii. Astfel,



chiar dacd in prezent robotul este doar un “ajutor de bucéatar”, o
persoana reald este necesard in procesul de preparare a cartofilor
prajiti; proiectul poate fi dezvoltat astfel incat componenta umana
sd nu mai fie necesara.

Mai mult, robotul ar putea fi adaptat astfel incat sa fie foosit si
pentru alte tipuri de fructe sau legume (de exemplu: si felieze fructe
pentru o salata de fructe sau si taie diferite legume pentru salate,
méncaruri, murdturi etc). =

Contact: colcerp@gmail.com, xamwaz@gmail.com,
strajan.sebastian@gmail.com, sergiuungur@gmail.com,
stefanafratean@gmail.com

Mai multe detalii la: http://chefbot2014.wordpress.com/
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Clean-E:
Robotul care face curat pe masa

Andrei - Marian BUNGIU, Sergiu Valentin VLAD, Radu - Liviu
MUNTEAN, Mihai SiMA, David SAULEAN
Blog: http://robot.digitalocean.ro/

Rezumat

Clean-E se doreste a fi un robot autonom domestic, care se concen-
treaza pe curatarea mesei prin debarasarea sticlelor si paharelor.

Abstract

Clean-E aims to be a domestic autonomous robot which focuses on
cleaning table by removing bottles and glasess.

Introducere

In secolul 21, omul tinde sa isi usu-
reze munca folosind din ce in ce mai
mult aparate electronice si electrocas-
nice: acestea variaza de la robot la ro-
bot prin utilitatea pe care o are fiecare.
De exemplu: blendere, aspiratoare in-
teligente, magini care se conduc singure
ete.

Clean-E e robotul care ofera o uti-
litate in industria serviciilor de cura-
tenie. Acesta debaraseaza paharele si
sticlele de pe masa. Ne am gandit sa
facem un robot de curatenie deoarece
este foarte util pentru oamenii ocupati.
Un mic ajutor este intotdeauna folositor
mai ales in acest domeniu!
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Platforma

Pentru rezolvarea proiectului am folosit senzori de ultrasunete
pentru distantd. Cu acestia detectdm si “migcam” robotul in jurul
mesei, dar si localizim cogul de gunoi. De asemenea, folosim un
sistem in U de prindere a paharelor si sticlelor ghidat de un sensor de
atingere. Platforma mobild cu care se deplaseaza robotul se numeste
iRobot Create (model derivat din faimosul robot aspirator). Apoi,
pentru a misca bratul robotic pe verticala si a culisa sistemul de
prindere, folosim doua motoare din setul de Lego Mindstroms NXT
2.0. Folosindu-se de acestea, impreuna cu o camera webcam, robotul
este capabil sa detecteze masa si cogul de gunoi si sd navigheze intre
acestea. Ca si limbaje de programare dorim sa amintim de C++ si
Java. Aceste limbaje sunt foarte puternice, Java fiind o platforma
independenta, iar C++ unul dintre cele mai populare limbaje de
programare pana in ziua de astizi. Libraria OpenCV, valabil in
oricare dintre cele doud limbaje susmentionate, ne-a oferit o baza de
cunostiinte in recunoasterea vizuala a culorilor gi obiectelor in timp
real.

Concluzie

Metodele mai bune de navigare necesitd hardware de care nu dis-
punem momentan (Ex: range-finder camera, kinect etc). Astfel de
hardware ne-ar permite contructia unei topografii 3D a mediului in
timp real cu scopul de a avea o navigare cit mai precisi. Amin-
tim cateva dintre metodele testate care adreseaza aceasta problema:
cartografierea semnalului WI-FI si localizarea robotului in functie de
puterea semnalului (eficienta in medii de dimensiuni reduse, lipsite
de interferente, metoda dezavantajatd de procesul relativ incet de
cartografiere), localizare folosind doar camerd prin Visual Slam (in-
ceatdl), localizare folosind doar recunoagterea vizuald a unor puncte
de interes. ®m

Contact: andrei bungiu@yahoo.com
Mai multe detalii la: http://robot.digitalocean.ro/
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Eximius:
Robotul stivuitor

Eugen-Mihail CoBZARU, Lorand-Alexandru CSORBA,
Laurentiu-Tudor CATANA, Ly Xuan NGoc
Blog: http://eximius-robot.blogspot.ro/

Rezumat

Eximius este un robot care muta paleti cu marfa dintr-un loc in altul
si ii organizeaza intr-un mod definit de utilizator. Robotul identifica
paletul pe care trebuie sa-1 mute, il ridica si se deplaseaza spre zona
in care acesta trebuie depozitat. Dupa ce ajunge la destinatie, il
ageazd gi reia pagii pentru urmatorii paleti.

Abstract

Eximius is a robot that moves wares from one place to another and
organizes them in a user-defined manner. The robot identifies the
ware that has to be moved, picks it up and drives to the storage
zone. After it reaches the destination, it puts the ware down and
repeats these steps for the following wares.

Introducere

O sarcind care nu de mult nece-
sita efortul fizic al unui intreg perso-
| nal, astézi poate fi rezolvata cu ajuto-
rul catorva roboti. E vorba de muta-
tul unor paleti cu marfa. Robotul nos-
tru, “Eximius”, este un prototip de mo-
tostivuitor autonom, ce poate identifica
si muta paleti singur dintr-o zona in
alta fara a fi necesara interventia omu-
lui.
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Avantajul unui astfel de robot este faptul ci se pot muta can-
titati mari de materiale, de la marfa dintr-un supermarket pana la
materiale de constructii, in timp ce personalul se poate concentra pe
alte activititi mult mai importante. Pentru eficientd, se recomanda,
desigur, ca aceastd sarcind sa fie rezolvata simultan de mai multi
roboti de acest fel.

Platforma

Eximius are la bazid o platforma iRobot, care ii permite sa se
deplaseze pe sol. Pe aceastd platforma a fost construitd o struc-
turd formata din dou& bare de metal, una dintre ele fiind previzuta
cu filet. Aceastd structurad permite sustinerea unui brat, utilizat la
ridicarea paletilor, si a unui brick Lego NXT pentru controlul misca-
rii bratului. Deplasarea bratului este realizata prin invartirea barei
filetate cu ajutorul unui motor aflat la baza structurii.

Am atagat bratului un senzor de ultrasunete pentru determinarea
distantei pand la palet i unul de atingere (bumper) pentru a sti
cand s-a ajuns la palet. De asemenea, am mai folosit un senzor
de atingere aflat In apropierea bazei structurii pentru a determina
momentul in care bratul ajunge la nivelul solului. Un alt senzor
de ultrasunete este utilizat de robot pentru a determina distanta
pana la zona in care trebuie agezati paletii. Pentru recunoagterea
paletilor am folosit o camera web de 0.3 megapixeli. Piesele necesare
la sustinerea bratului au fost proiectate in OpenSCAD si tipéarite
folosind o imprimanta 3D.

La pornire, Eximius identificd primul palet folosind webcam-ul si
isi ajusteaza traiectoria in functie de pozitia pe care o ocupa paletul
in imagine, astfel incat paletul si fie centrat. Apoi inainteazi, fiind
ghidat de senzorul ce masoara distanta pana la palet. Cand se afla
in apropierea paletului, inainteaza usor pana cand paletul atinge
bumper-ul. In acel moment, se porneste motorul care ridica bratul.
Dupéa ce paletul se afla la o anumita inaltime, robotul se intoarce
si cautd zona de destinatie folosind un senzor de distanta, pentru a
evita coliziunea cu vreun perete. La destinatie, coboara bratul pana
cand se declangeaza bumperul pentru detectarea nivelului solului. La
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activarea aceastuia, robotul se intoarce gi reia pasii pentru urmétorul
palet.

Controlarea robotului este realizati de un program scris in C++
care ruleazd pe un laptop cu sistem de operare Windows, ce co-
municé prin intermediul a trei conexiuni USB: una pentru iRobot,
utilizata la deplasarea pe sol, una pentru brick-ul Lego, utilizata
la deplasarea bratului si comunicarea cu senzorii, iar cealaltd pen-
tru camera web. Pentru recunoagterea video am folosit biblioteca
OpenCV, pentru controlarea brick-ului biblioteca NXT++, iar pen-
tru controlarea platformei iRobot am utilizat biblioteca CSerial.

Concluzie

Cele mai semnificative dificultati pe care le-am intdmpinat pe
parcursul dezvoltarii proiectului au fost recunoasterea corecta a pa-
letilor si orientarea corespunzitoare a bratului, astfel incat robotul
sd prinda paletii de mijloc. Viitoare versiuni ale lui Eximius ar pu-
tea s accepte comenzi vocale si s& comunice cu alti roboti de acelasi
tip, astfel incadt munca efectuata sa fie cat mai eficientd. Asemenea
roboti ar putea fi folositi in supermarket-uri, depozite si in domeniul
constructiilor. m

Contact: xlorand@gmail.com
Mai multe detalii la: http://eximius-robot.blogspot.ro/
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Intelli Trashcan:
Cos de gunoi inteligent

Marc ABRUDAN, Hannelore MARGINEAN, Adrian ULICI
Blog: http://intellitrashcan.wordpress.com/

Rezumat

Intelli-Trashcan este un robot care are ca scop principal adunarea
hartiilor aruncate pe podea. Robotul se plimba regulat prin casa,
iar cAnd recunoagte o hartie o ridicd cu ajutorul bratului si o arunca
in cogul de gunoi personal.

Abstract

Intelli-Trashcan is a robot with the purpose of gathering papers from
the floor. The robot moves around on a regular basis in the house
and picks up any paper that it detects on the floor.

Introducere

In secolul vitezei eficientizarea tim-
pului este o chestiune obligatorie pentru
toti oamenii inteligenti. Nu ne permi-
tem sa pierdem absolut nici o secunda
in chestiunile banale ale vietii. Astfel,
am gasit o solutie geniald ce ne ajuta sa
strangem hartiile de pe podea, rezultat
| al gandurilor sclipitoare si a problemelor
rezolvate pe hartie: dispozitivul Intelli-
Trashcan.

Intelli-Trashcan aduce imbunatatiri
vietii noastre din orice perspectivd l-am privi: pe langd economia
de timp (in medie, ne pierdem un an gi jumitate din viatd ficand
curdtenie (sursd: dailymail.co.uk), reugim si facem economie de bani

12
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deoarece nu platim o persoand sa facd curdtenie pentru noi, dar
bonusul e economia de energie: nu facem febra musculara aplecandu-
ne dupéi fiecare hartie din urma noastra, evitdm durerile de spate,
etc.

Platforma

Pentru a asigura deplasarea robotului am folosit o platforma iRo-
bot Create peste care a fost construitd o structurd personalizata
pentru a ataga restul componentelor. Platforma foloseste trei rotii
pentru a se deplasa inainte, inapoi sau pentru a se roti in orice direc-
tie. Recunoagterea obiectelor se realizeaza cu ajutorul unui webcam
Logitech atagat platformei. Un brat Lynxmotion este folosit pentru
a apuca, ridica gi elibera in cogul de gunoi obiectele. Acest braf este
controlat de sase motoare care ii dau o mobilitate precisa.

Creierul robotului a fost creat folosind limbajul de programare
Python, un limbaj flexibil de generatie nous. Cu ajutorul lui am re-
ugit sa integram tehnologia OpenCV, folosita in identificarea obiec-
telor din imaginile generate de webcam. Pentru a controla platforma
iRobot am folosit libraria PyRobot.

Concluzie

Ca orice proiect mare, am intdmpinat si dificultati. Una din ele
a fost autonomia electricad a fiecirei componente, pentru a putea
deplasa robotul in orice locatie, fara constrangeri. Diferenta dintre
textura podelelor este un impediment in reglajul fin al deplasarii
robotului, insa Intelli-Trashcan este usor configurabil pentru diferite
medii. Pe viitor, Intelli-Trashcan va deveni mai puternic gi mai
inteligent, folosind noi algoritmi de identificare a obiectelor si un
brat mai puternic pentru a putea ridica o gama mai larga de obiecte.
]

Contact: marc.abrudan@gmail.com, hanneloremarginean@yahoo.de,
uliciadrian@gmail.com
Mai multe detalii la: http://intellitrashcan.wordpress.com/

13


marc.abrudan@gmail.com
hanneloremarginean@yahoo.de
uliciadrian@gmail.com
http://intellitrashcan.wordpress.com/

Mixter Bobby:

Robotul care prepara cocktail-uri

Anca Florentina DAVIDEL, Istvan GEREB, loan LuP, Alexandru

MusAT

Blog: https://mixterbobby.jux.com/

Rezumat

Robotul care prepara cocktailuri, cunoscut ca si Mixter Bobby, este
un robot care poate combina continutul a doud sau mai multe sticle
pentru a crea cel mai bun cocktail.

Abstract

The cocktail-making robot, also known as Mixter Bobby, is a robot
that can combine the content of two or more bottles into the best

cocktail.

It all started...

Totul a inceput cand am ales s ur-
mam cursul optional de Roboti Inteli-
genti. Prima noastra provocare a fost sa
alegem tema proiectului, sau, mai bine
zis, ce va face robotul nostru.

Pornind de la ideea cd e nevoie
de destul de multa precizie pentru
a prepara un cocktail, am conside-
rat cd, odatd ce ne-am atins acest
scop, Bobby va putea intreprinde si
alte activitati . Datoritd formei sale
aproape umanoinde, poate prinde si
muta obiecte.

14
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De asemenea, structura permite ajustiri astfel incat adaugarea
unui alt brat sau a altor astfel de componente se poate face cu usu-
rinta.

Then the hard work began

Cu un plan bine conturat in minte, am inceput si proiectam pie-
sele gi structura robotului. Folosind OpenSCAD, am putut concepe
piesele care au fost tiparite la imprimanta 3D. Am avut ca baza
o platforma iRobot Create peste care am construit o structurd din
profil de aluminiu. "Sistemul nervos" al lui Bobby este format dintr-
un set Lego Brick, cu 3 motoare gi 2 senzori de ultrasunet. Odata
ce am terminat cu partea hardware, ne-am dat seama ci adevarata
provocare va fi defapt, programarea. Am ales ca limbaj de progra-
mare C++-ul datorita performantei ridicate a acestuia. “Ochii” lui
Bobby sunt formati din 2 camere web, cu ajutorul cirora, am reusit
sé identificam si sa utilizdm obiectele necesare prepararii cocktail-
urilor. Procesarea video a fost facuta tot prin C/C++, folosind
Opencv-ul. Ne dorim ca, in curand sa putem comanda bauturile
prin intermediul unei aplicatii mobile.

Concluzie

Credem ca Mixter-Bobby - Robotul care prepara cocktail-uri e
un start-point pentru dezvoltarea robotilor de acest tip. Consideram
ca este un proiect realizabil pe o scara mai larga si poate fi atractia
principald a localurilor din Cluj. =

Contact: davidel anca@yahoo.com, gisti92@gmail.com,
ionutz_lup92@yahoo.com, musatalex2003@gmail.com
Mai multe detalii la: https://mixterbobby.jux.com/
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The Nail Art Bot (NAB):
Robotul care vopseste unghii

Lorand Paval, Botond BALAZS KADAR
Blog: http://www.nailartbot.info,

Rezumat

NAB este un robot autonom, usor de folosit, care este capabil sa rea-
lizeze design-uri de unghii complexe in cateva minute cu o acuratete
ridicata. Foloseste produse de frumusete care se gisesc in magazine
- astfel, nu este nevoie nici de pensule si nici de lac de unghii specia-
lizate. Obiectivul lui NAB este sa revolutioneze industria de design
al unghiilor si sd schimbe modul in care oamenii isi vopsesc unghiile
in momentul de fati.

Abstract

NAB is an easy to use, autonomous robot that is capable of doing
complex nail designs in the matter of minutes with very high accu-
racy. It uses off the shelf beauty products - so no special brushes
nor varnishes would be required for it to work. NAB’s objective is
to simply revolutionize the nail design industry and the way people
currently paint their finger nails.
Introducere
Vopsitul unghiilor a fost mereu o ac-
tivitate adoratad de femeile din cultura
globald. Aceastd operatiune selecta si-a
gasit locul chiar gi in vremurile antice
unde mai ales aria de elitd a popula-
tiei puneau accent deosebit pe acest as-
the nai art bat .y pect al vietii. Desii au trecut mii de ani
de cand s-a popularizat, tehnica folosita

16
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si astazi este foarte similard. In ziua de azi, vopsitul unghiilor a
luat amploare prin alte moduri, precum retele de socializare unde
aproape zilnic apar noi gi noi realizari.

Pentru a sustine aceastd parte a culturii, s-a nascut NAB, un
robot care este dispus sd schimbe modul in care aceastad activitate
se desfagoard, gi mai exact sa preia dificultatile tehnice care apar in
momentul in care se vopseste o unghie. NAB este capabil si folo-
seascd lacuri de unghii care se regisesc in comertul de frumusete si
sé creeze o manichiurd profesionalad in cateva minute. Fiind un ro-
bot autonom, singura sarcini a utilizatorului va fi de a plasa degetul
pe suportul din NAB si si selecteze designul dorit. In acel moment
NAB va prelua controlul gi in mod automat va realiza manichiura
aleasa.

Platforma

Desii la prima vedere pare o sarcind banala de executat, vopsitul
de unghii implica o serie de migcari balansate intre finete si acuratete.
Coordonarea optimi a acestor misciri va putea duce la o unghie
reusitd sau un esec total. Pentru a putea atinge aceastd acuratete
necesara, robotul a fost construit pe baza principiilor unui CNC in
sistem cartezian, adicd fiecare migcare se descompune in axele X,Y
si Z din planul de lucru. Atat scheletul, cat si toate partile mecanice
a lui NAB au fost construite de la zero de-a lungul a mai multor luni
de munca, in care chiar dacd am avut de confruntat cu numeroase
aspecte neagteptate, intr-un final am reusit sa gasim cate-o rezolvare
pentru fiecare gi si atingem o precizie absolutd de 0,04 milimetrii.
Cadrul si bratul robotului au fost construite din bare gi plici de
fier prelucrate gi sudate manual, cu elemente de suport din tabla de
aluminiu, respectiv toate au fost acoperite cu plexiglas si comatex
pentru o prezentare mai prietenoasa.

Partile interioare, precum suportii de lampi, suportul de deget,
suportii de axe au fost ficute din lemn, fie prelucrate manual, fie la
CNC, apoi au fost glefuite si vopsite. Partile reflectorizante de la lu-
mini au fost luate din nigte lanterne dezasamblate, la care mai apoi
am creat cablaje care si se potriveascd in spatele acestora. In ca-
blaje sunt prinse fie LED-uri albe, fie cele RGB, respectiv sunt lipite
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toate cablurile care duc la modulul de control a luminilor. Plexigla-
sul transparent a fost acoperit cu o folie neagra pentru a prevenii
fluctuatiile de lumin& din mediul inconjuritor, deoarece detectarea
de unghii se face cu ajutorul a doud camere plasate pe planurile ori-
zontale si verticale. Sistemul de iluminat va genera diferite frecvente
de lumina in intensitatile necesare pentru a facilita camerelor sa de-
tecteze exact dimensiunea si forma unghiei, ca mai apoi sa se poata
calcula toate migcarile necesare pentru vopsirea acestora. Cu scopul
de a putea folosii lacuri de unghii din comert, am creat din acril o
gheard cu patru degete care va fi capabil sa prinda pensula din lac si
o va putea tine stabild pana se face vopsirea unghiei. Electronica din
spatele ghearei 1i va permite sa ajusteze automat strangerea obiectu-
lui prins pentru a evita eventualele migcari sau scapari ale obiectului
tinut. Majoritatea componentelor mecanice datorita preciziei cerute
de acest proiect au fost prelucrate la CNC, strung sau chiar freza in
functie de necesitate.

Electronicele din spatele a tuturor acestor proceduri se impart
pe mai multe segmente. Pentru controlul luminilor am creat o placa
proprie care va alimenta toate LED-urile necesare gi va despartii
curentul puternic de alimentare de electronica sensibila a microcon-
trolerului care va genera pulsurile necesare aprinderii fiecaruia la
intensitati diferite. In mod similar, gi controlul motorului care in-
chide si deschide gheara se va face cu ajutorul unui circuit integrat
care va permite izolarea acestuia de microcontroler si va facilita cu
ajutorul unor H-bridge-uri directia de rotatie. Aceste doud module
vor fii dirijate de un ATmega32u4 pe platformd Arduino care va fi
conectat prin serial la microcontrolerul principal. Motoarele de tip
stepper, care vor dirija axele vor fi controlate de niste driverele de la
Texas Instruments conectate la microcontrolerul principal care este
pe baza unui procesor ATmega2560 ruland tot platforma Arduino.
Principiile de control ale axelor sunt bazate pe Repetier, respectiv
Linux CNC, insa acestea sunt extinse pentru a acoperii necesitétile
acestui robot. Imaginile captate de cele doui camere HD, sunt pre-
lucrate de un calculator exterior ruland o implementare de OpenCV,
cu clase proprii definite pentru recunoagterea unghiilor scrise in C.
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Mai apoi acest calculator va calcula toate migcarile necesare pentru
realizarea designului de unghii si le va trimite catre microprocesorul
principal care va prelucra datele in mod corespunzétor, iar pe cele
necesare le va transmite mai departe la microprocesorul secundar in
functie de actiunea care trebuie desfagurata.

Concluzie

Desii ceea ce am descris mai sus reprezinta doar o fractie mica a
implicarilor necesare pentru realizarea acestui robot, o descriere to-
tala probabil s-ar lungii pe mai multe pagini. Privind lucrurile la un
nivel superior, dificultatile principale sunt cele legate de detectarea
corecta a unghiilor — din care practic se deriva toate celelalte functio-
nalitati a lui NAB. Dezvoltarile ulterioare ale robotului, in principiu
se vor axa pe optimizarea algoritmilor pentru miscari cat mai rapide
si tot odatd mai fluide, astfel reducind semnificativ timpul nece-
sar pentru vopsirea unei unghii gi totodata cresterea preciziei. Alte
optimizari vor fi facute probabil si pe planul de recunoastere a un-
ghiilor, unde precizia este absolut critici. In primi fazi detectarea
se va putea face numai pe unghii curdtate, insa in viitor dorim sa
putem detecta si curdta chiar si unghii deja vopsite — oferind astfel
un serviciu complet utilizatorului. NAB probabil isi va putea gasii
locul cu ugurinta in industria de frumusete, si ii va permite oame-
nilor si isi vopseasca unghiile fara nici un efort atat din confortul
propriei case, cat si la un salon de frumusete. =

Contact: pavailorand@yahoo.com
Mai multe detalii la: http://www.nailartbot.info/

19


pavailorand@yahoo.com
http://www.nailartbot.info/

Traybot:
Robotul care strange tavile de pe mese

Eduard-Cristian BoLog, Alexandru Nicolae IovAN, Alexandra
MIHALTAN, Marius - Andrei PASALAU, Roxana TANASELEA
Blog: http://traybot.wordpress.com/

Rezumat

Traybot este un robot care cauta tavi pe mese, le debaraseaza, go-
leste aceste tavi si le strange intr-o stiva.

Abstract

Traybot is a robot that searches trays on tables, discards them,
empties those trays and gathers them in a stack.

Introducere

Fie ca este vorba despre o cantina
sau de foodcourt-ul unui mall, unii oa-
meni care minanca in aceste locuri, din
diverse motive, isi lasa tavile din care au
mancat pe masa, in loc sa le duca in lo-
curile special amenajate. Traybot vine
in ajutor sa rezolve aceastd problemai:
va cauta tavile pe masa, le va lua, si le

va goli.

Platforma

Traybot a fost construit pe platforma iRobot Create, care este
folosita si de ciitre aspiratorul inteligent Roomba. Pe iRobot a fost
prins un cadru de aluminiu pe care sunt fixate trei tije metalice: una
cu filet, care ne permite deplasarea bratului pe verticala, cu ajutorul
unui motor Lego, si alte doud de ghidaj si de sustinere. Bratul poate
s& strangd tava si sd o intoarca, simuland astfel migcarea umana.
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Platforma iRobot Create este una extrem de flexibild, deoarece
oferd un grad mare de manevrabilitate. Prin intermediul acesteia
Traybot se poate roti in punct fix fapt ce duce la un control mai bun
al acestuia gi in acelasi timp la minimizarea spatiului de manevrare.

Pentru detectarea mediului inconjurator robotul dispune de doua
camere video si trei senzori cu ultrasunete. Camerele video sunt fo-
losite pentru detectarea tavii si pentru pozitionarea corectd a robo-
tului fatd de aceasta. Senzorii de ultrasunete pot fi divizati astfel:
un senzor frontal - utilizat in mé#surarea distantei dintre robot si
masad in momentul caAnd acesta se apropie de ea si alti doi senzori
laterali care sunt utilizati in vederea rotirii in jurul mesei pana cand
robotul giseste tava care trebuie debarasata.

Aplicatia este scrisa in C++ pe Linux deoarece am putut folosi
libraria libcreateoi, un wrapper in C pentru comunicarea cu iRobot
Create. Am mai folosit libraria NXT-++, o interfatd scrisa in C++
care permite controlul brickului MINDSTORMS NXT, respectiv a
motoarelor direct prin cablu USB. Pentru procesarea imaginilor am
folosit libraria OpenCV pentru ca este centratd pe prelucrarea efi-
cientd a imaginilor real-time.

Concluzie

In timpul procesului de dezvoltare au fost intampinate si dificul-
tati precum:

e Instalarea librariei NXT++ pe platforma Linux deoarece ulti-
mele versiuni nu sunt construite decit pentru Windows.

e Stabilitatea bratului: La inceput am folosit doar doua bare,
una filetantd si una de ghidaj, apoi am mai adaugat o tija de
ghidaj pentru o mai mare stabilitate.

e Gasirea unui algoritm stabil de recunoagtere a unor obiecte
(masi, tavd) din feed-ul de la camera video

Datoritd modului de proiectare eficient si al functionalitétilor pe
care care le poseda, Traybot ar putea fi folosit in industria alimentara
si hoteliera. El ar usura si chiar inlocui munca angajatilor insarcinati
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cu debarasarea tavilor ce contin reziduuri alimentare de pe mesele
din cantine si food court-uri. De asemenea, cu eventuale ajustari,
robotul ar putea fi folosit si in cadrul domestic. =

Contact: eduardbolos@yahoo.ro
Mai multe detalii la: http://traybot.wordpress.com/
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Walter:
Robotul ospatar

Calin FLOREA, Dan Gheorghe HAIDUC, Sebastian Razvan ORTAN,
Roland SzABO, Paul Adrian TITEI
Blog: http://walter.rolisz.ro/

Rezumat

Cu totii ne dorim ca in timpul unei petreceri sa ne bucuram de pre-
zenta celor din jur, sd nu fim nevoiti si devenim ospatari. Walter
vine in intampinarea acestor probleme, intr-o perioada in care teh-
nologia se dezvolta rapid iar muncile fizice vor fi sprijinite de robot;i.

Abstract

We all wish to enjoy a party among our friends and neither of us
should become a waiter. Walter is a solution for this problem in a
time when physical work is accompanied by robots.

Introducere

Robotul ospatar (Walter) este un
concept care vine in sprijinul compani-
ilor cu o alternativd pentru inlocuirea
unor activitéti specifice ospatarilor, ast-
fel incat se reduce timpul de agteptare
a clientilor si costurile proprietarilor. O
astfel de platform& nu necesita cheltu-
ieli pe termen lung, ocupa putin spatiu
si imbunatiteste in mod semnificativ ca-
litatea vietii.

Platforma

Robotul are la baza o platforma IRo-
bot care asigura mobilitatea, de ase-

23


http://walter.rolisz.ro/

mena vine echipatd cu senzori de atingere si senzori la nivelul ro-
tilor care sesizeaza prezenta unei diferente de nivel, de exemplu o
treapta. Cadrul robotului, angrenajele si diversele sisteme de prin-
dere au fost proiectate in OpenScad sii Blender iar apoi realizate
din aluminiu sau cu ajutorul unei imprimate 3D. Pentru montarea
tavii gi a camerei, am ales sa folosim silicon i nu suruburi, pentru
a reduce rigiditatea ansamblului si cantitatea de vibratii transmise.
Astfel am obtinut o imagine mai clard iar paharele au ramas intr-o
pozitie stabila.

Interactiunea cu mediul inconjurator este posibild cu ajutorul
unor senzori. Senzorii de atingere si nivel de pe IRobot, ne ajuta
sé protejad platforma de accidente in timpul deplasarii. Datele sunt
transmise prin USB cétre un laptop, care face proceserea mai com-
plexa a datelor. Misgcarea bratului pe iniltime si unghiul de des-
chidere al clegtelui sunt realizate cu ajutorul a doud motoare Servo,
controlate de citre un NTX brick. Datele sunt transmise apoi intr-
un format standard prin USB catre laptop.

Bratul este un LynxArm modificat, cu trei servo motoare, cu
ajutorul caruia robotul este capabil sa ridice paharele de pe masa gi
sd le puna pe tavd. Tava are un senzor cu ultrasunete, a carui date
sunt preluate si prelucrate low-level de citre un Atmega32P (Ardu-
ino Uno). In functie de valorile returnate de acest senzor Walter stie
dacd tava lui este goala.

Camera, cel mai important si complex senzor pe care il utilizam
este fixatd in partea de sus a robotului, pe un motor, ca sa fie mobila.
Ea se afla in doua stiri: una in care privegte in jos, cAdnd trebuie sa
detecteze pahare gi una cand privegte in sus ca s detecteze oamenii
care au nevoie de bauturi.

Procesarea datelor pe laptop se face in Python 2.7, care este un
limbaj elegant si flexibil. Acesta ne permite dezvoltarea si iterarea
rapida a algoritmilor lui Walter. Pentru partea de procesare de ima-
gini am folosit OpenCV 3, varianta bleeding edge a acestei librarii,
deoarece oferd performanti superioars fata de versiunile anterioare
si binding-uri de Python mai eficiente. Am intampinat gi citeva pro-
bleme datorita instabilitatii, cum ar fi anumite buguri de memory
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leak, dar am reusit sa le rezolvam. Pentru partea de coordonare a
migcarii bratului am folosit libraria SciPy pentru a determina un-
ghiurile optime cu care sa apucam paharele cand le ludm de pe tava.

Toti senzorii si toate motoarele sunt unite printr-o arhitectura
event-driven, ceea ce ne permite sd avem o migcare continua, pentru
ca gi atunci cand procesarea unor date dureazd mai mult, aceasta
nu blocheaza actionarea motoarelor.

Pentru recunoasterea paharelor am incercat sa folosim diferiti
algoritmi de Invatare supervizatd, cum ar fi retele neuronale convo-
lutionale, folosind libraria OverFeat, dar acegtia nu s-au dovedit a fi
suficienti de performanti intrucat procesarea unui singur cadru dura
aproximativ o secundi, ceea ce este departe de procesare real-time.
Solutia pe care am gasit-o in final a fost sa personalizam paharele cu
logo-ul lui Walter gi sa cdutam logourile in imagini, folosind SIFT.

Pentru recunoagterea oamenilor detectam fata utilizand Haar
Cascades. Alegem fata cea mai apropiatd si ne indreptam spre ea
pana cand nu mai apare in cadru. Urmarim misgcarea si ne asiguram
ca “dispare” prin partea de sus a ecranului.

Concluzie

Robotul nostru este intr-un stadiu de inceput, dar consideram
cd are un potential mare de dezvoltare si poate ajunge s fie pus
in practici. Intr-un timp scurt si cu un cost redus am reusit si ne
apropiem de un prototip care poate schimba imaginea oamenilor asu-
pra modului de desfagurare a activitatilor de rutina dintr-un local.
Am demonstrat ci utilizarea unor echipamente de bazi combinate
cu concepte de inteligenta artificiala pot revolutiona viata omului.
Avantajul principal al robotului este cd dupa o investitie initiala
costurile de intretinere devin nesimnificative, ajutand la cresterea
cifrei de afaceri a companiei. Credem ca mentalitatea oamenilor din
prezent ne permite si dezvoltam o astfel de tehnologie. m

Contact: rolisz@Qgmail.com, danuthaiduc@gmail.com,
titei.pa@gmail.com, sebi@webcoder.biz, florea.calin@gmail.com
Mai multe detalii la: http://walter.rolisz.ro/
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