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Rezumat: Scopul principal a fost realizarea unei platforme mobile cu posibilitatea de a fi condusa
de la distanfa utilizand telefonul mobil sau calculatorul. Pentru a putea primi imaginile la computer se va
utiliza Wifi iar pentru semnalele de comanda bluetooth.

Obiective:

Pentru realizarea unei platforme cat mai utila, obiectivele de baza au fost:
- consum redus/masa mica/cheltuieli minime

- eficienta maxima/mobilitate ridicata

- control de la distanta

- primire imagini de calitate inalta

- utilizarea unui sistem de operare

- utilizarea unui protocol care va permite detectarea erorilor

Tehnologii:

Pentru agutiliza limbaje de programare de nivel inalt, procesarea imaginilor Si datelor pe dispozitiv sa
utilizat:

- sistem de operare utilizat — Linux

- limbaj de programare pentru dispozitivul mobil — Python

- comunicare — Wifi, Bluetooth

- aplicatie desktop/telefon scrisa in Java

- platforma Raspberry Pl ( 512 Ram, 700 Mhz, procesor ARM V6 ).

Descriere tehnica:

Dispozitivul in sine a fost construit utilizand componentele:
- 4 motoare DC — 12V

- 2drivere cu IC L293D

- computer de bord - Raspberry PlI

- telefon mobil cu SO Android

- alimentare partea logica separata

- baterie Li-Po pentru motoare

Descriere:

Dispozitivul a fost implementat utilizand mini-computerul Raspberry Pl si sistemul de operare
Linux, interfata de control pentru dispozitivul mobil este scrisa in Java. Aplicatia care ruleaza pe dispozitiv a
fost scrisd in Python, comunicarea cu alte dispozitive este realizata printr-un modul Bluetooth conectat prin
UART.

Transmiterea semnalelor de control se realizeaza prntru-0 aplicatie scrisa in Java SE si o0 aplicatie
pentru sistemul de operare Android. Evitarea situatiilor de pierdere a legaturii cu dispozitivul Si respectiv a
controlului, analizim semnalele primite intr-un proces separat Si in caz ca intr-o anumita perioada de timp nu
se primesc date, dispozitivul automat va opri motoarele, asteptdnd urmatoarele semnale din partea
utilizatorilor.

Transmiterea imaginilor si video a fost realizata utilizind un smartphone Si 0 aplicatie scrisa in Java
pentru carea face broadcast la video/imagini.

Dispozitivul reprezintd o masinuta, cu camera de filmat instalata in fata, rotile fiind conduse de 4
motoare iar partea logica se realizeaza pe mini-computerul instalat. De la calculator sau telefon se transmit
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semnale care sunt interpretate Si se realizeaza actiunile corespunzatoare, dispozitivul raspunde daca a primit
comanda Si paralel transmite semnale video de calitate joasa, pentru a obtine imagine de calitate inalta se
utilizeaza o instructiune speciala care necesitad mai mult timp de procesare.

Obiective pe viitor:

Pentru a extinde proiectul, se va realiza:

- implementarea algoritmilor pentru detectarea obiectelor

- implementarea sistemului de comunicare utilizdnd sunet cu alte micro-controllere
- perfectionarea algoritmilor de repetare a drumului parcurs

- implementarea posibilitatii de detectare a unui anumit sunet si deplasarea spre el

Concluzii:
Avem implementata o platforma flexibila pe care avem un micro-controller puternic cu un procesor
ARM si sistemul de operare linux, ceea ce ne permite dezvoltarea proiectului adaugand noi posibilitati.
Protocolul de comunicare permite detectarea erorilor si evitarea lor. Transmisiunea video fiind

realizatd pe un canal separat nu creeaza impedimente pentru transmiterea comenzilor de actiune pentru
dispozitiv.
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