Rezumat

Luand in considerare conceptele si modelele deja existente de control al directiei si al vitezei unui
autovehicul, proiectul de fatd propune o noud modalitate de control a acestora prin intermediul unui
ansamblu electric, nu mecanic, ce garanteaza siguranta si flexibilitate Tn manevrare.
In cazul automobilului clasic, rotile din spate au o osie comuni, iar directia efectivd este dictatd de
miscarea rotilor frontale. Rotile din fata, aflate pe planetare individuale, sunt rotite in timpul virajului in
jurul punctelor de pivot a acestora. In momentul in care vehiculul ia o curba, rotile din fata, impreuna
cu respectivele planetare, sunt rotite in functie de miscarea volanului. Osia si rotile din spate au o
pozitie fixa, rotile raimanand paralele.
Pentru a realiza un viraj cat mai bun, ar trebui sa existe permanent contact intre rotile autovehiculului
cu solul pe intreaga duratd a virajului. Orice alunecare sau frecare duce la cresterea instabilitatii
automobilului. Pentru a avea contact permanent Intre roti si sol, este necesar ca toate rotile sa descrie
cercuri concentrice. In momentul de fata aceasti actiune e realizatd numai de rotile frontale.
Modelul implementat de proiectul de fata are la baza conceptul de Drive by wire (eng.). Acesta propune
eliminarea anumitor elementelor mecanice a sasiului si Tnlocuirea acestora cu elemente electronice de
control. Spre deosebire de modelul clasic de virare in care rotile fatd sunt conectate mecanic de volan,
conceptul Steer by wire (eng.), parte a Drive by wire (eng.), propune Tnlocuirea acestei conexiuni cu un
sistem electric de comanda. Printre avantajele utilizarii unui astfel de sistem se numard: un mai bun
control al directiei si un timp mai mic de raspuns datorita elimindrii intarzierilor mecanice.
Prototipul realizat trebuie sa vireze utilizand toate rotile, nu doar cele frontale. Acest lucru se obtine
prin eliminarea axului ce leagd mecanic rotile spate, permitand astfel migcarea independenta a acestora.
Astfel se poate modifica atat pozitia unei roti cat si viteza de rotatie a acesteia in functie de cét de strans
este virajul pe care trebuie sa il realizeze vehiculul. Acest concept este cunoscut ca si Four wheel active
steering (eng.). La viteze mici, sistem de virare Four wheel active steering (eng.). este extrem de util
pentru autovehicule, in special pentru cele de dimensiuni mari cum ar fi autocare, tractoare, camioane,
etc., deoarece creste manevrabilitatea vehiculului. Aceasta caracteristica este necesard in special pentru
navigarea in spatii restranse. La viteze mari, creste aderenta si faciliteaza evitarea obstacolelor prin
micsorarea unghiului de curburi a virajului. In concluzie, se obtine o crestere generali a stabilititii si a
manevrabilitatii autovehiculului.

Prototipul este realizat pe un automodel la o scara de 1:10, manevrat prin radiocomanda.
Automodelul este modificat pentru a indeplini cerintele necesare.
Din punct de vedere al componentelor mecanice, axul frontal este inlocuit de doua servomotoare si doi
senzori de pozitie. Fiecare servomotor va fi comandat prin intermediul microcontrolerului incorporat,
care la randul sdu va primi instructiunile necesare de la microcontrolerul PIC32. Directia va fi stabilita
de telecomanda prototipului si va fi calibrata in functie de datele citite de la cei doi senzori de pozitie.
Comandarea prototipului este realizatd prin intermediul unui microcontroler de tipul PIC32 —
PINGUINO, care are la baza un PIC32MX440F256H. Acesta va realiza atat controlul elementelor
prototipului cat si comunicarea cu elementul de transmitere prin WiFi a datelor, un modul de tipul
ESP8266.
Osia spate este Tnlocuitd de doud motoare de curent continuu cu perii, doi senzori de pozitie si cate un
controler de propulsie. Cele doud motoare vor actiona in functie de comanda primita de la telecomanda
prototipului si in functie de datele citite de la cei doi senzori de turatie.
Datele telemetrice reprezentative vor fi transmise cu ajutorul modulului WiFi ESP8266. Acesta va
transmite datele catre o pagind web care va contoriza datele si va ilustra reprezentativ evolutia acestora.
Din punct de vedere al limbajul utilizat, pentru programarea microcontrolerului PIC32 este ANSI C.
Pentru comandarea modulului WiFi se utilizeazd comenzi AT.



Din punct de vedere al arhitecturii software, aplicatia este proiectata pe 3 nivele principale: Nivelul de
baza, Nivelul generic si Nivelul de aplicatie. Nivelul de bazd va contine modulele necesare pentru
controlul 1/0, temporizarea evenimentelor si efectuarea calculelor auxiliare. Nivelul generic va contine
librariile de baza necesare la dezvoltarea proiectului. Nivelul de aplicatie contine modulele de decizie si
comanda a aplicatiei.



