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1. Introducere

1. Domeniul stiintific:

3. Surse regenerabile de energie

2. Cuvinte cheie: algoritmi genetici, inteligenta artificiala, panou solar, pozitionare precisa,
recoltarea energiei, robot, sistem adaptiv

3. Obiective

Obiectivul propunerii este un dispozitiv robotizat de determinare a pozitiei echipamentelor de
recoltarea a energiei in speta a panourilor solare si secundar a turbinelor eoliene (Fig. 1), care
determina pozitionarea precisa a acestora, ca o continuare fireasca a preocuparilor anterioare
ale echipei de cercetare.



2. Orientarea panoului solar catre Soare
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Fig. 1. Schema simplificata a dispozitivului propus de
orientare a panoului solar catre soare [original].




3. ZedBoard si Zybo
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Fig. 2. Controler — placa cu FPGA Fig. 3. Controler — placa cu
Digilent ZedBoard [original]. FPGA Digilent Zybo [1].



4. Senzori si pirheliometru
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Fig. 4. Despartirea senzorilor cu pereti Fig. 5. Pirheliometru
pentru a urmari soarele [original]. Kipp & Zonen SHP1 [2].



5. Fotorezistor si servomotor

Fig. 6. Fotorezistor [original]. Fig. 7. Servomotor SG90 [original].




6. Pistol de lipire

Fig. 8. Pistol de lipire cu silicon cald [original].



/. Schema electrica
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Fig. 8. Schema electrica de conectare a componentelor
electronice la microcontrolerul ATmega328 [original].



8. Metodologie

4. Metodologie

n proiect vor fi desfasurate activitati grupate in 5 pachete de lucru (Fig. 9). Proiectul se va
desfasura pe 20 luni, din care au trecut 3 luni.

*  PL1 - Managementul ﬁ_roiec’gului, realizata pe toata durata sa, avand o pondere redusa
datorita dimensiunii echipei si a duratei de implementare —in curs de realizare.

*  PL2 - Implementarea sistemului mecanic, presupune proiectarea, constructia si testarea
sistemului care alcatuieste robotul descris — realizat.

* PL3 - Realizarea prototipului complet functional, realizarea, testarea si validarea partii
electronice si a programului care comanda robotul —in curs de realizare.

*  PL4 - Validarea experimentala, testarea finala a prototipului si implementarea paginii web.

* PL5 - Stadiul final, colectarea rezultatelor, documentarea acestora si diseminarea prin
conferite Web of Science.



9. Rezultate estimate si realizate (1)

5. Rezultate estimate si realizate intermediare/finale cu indicarea calendarului de activitati

1. 4 lucrari stiintifice la conferinte Web of Science, 1 lucrare stiintifica in jurnal Web of Science
(zona rosie — Q1 sau zona galbena — Q2) si 1 brevet de inventie;

Titlu brevet:

Metodad matematicG exactd si generald de analiza a stabilitatii convertoarelor DC-DC cu
functionarea acestora in trei stdri topologice (folosit pentru alimentarea dispozitivului
robotizat, care poate urmari soarele, depus la OSIM);

2. Algoritmul de calcul al pozitiei (in curs de implementare);
Prototipul complet functional (in curs de implementare);

4. Pagina de web interactiva (cu date experimentale masurate si stocate in baza de date de pe
cloud) fiind optimizata si pentru dispozitive mobile, care sa functioneze atat pe iOS cat si pe
Android (realizat, link acces http://tess.upt.ro/st (Fig. 9));



http://tess.upt.ro/st

9. Rezultate estimate si realizate (2)

5. Numeroase lucrari de laborator si capitole de curs noi pentru studentii anilor: Il Engleza, Il
Romana, IV Engleza si Il Master;

6. Dotarea laboratorul de Sisteme cu Logica Programabila cu un robot care se orienteaza spre
soare;

/. Posibilitatea utilizarii robotului in promovarea universitatii noastre (implicit al facultatii
noastre).




10. Pagina de internet
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Fig. 9. Pagina de internet al proiectului, accesat de pe calculator (a) si de pe
telefonul mobil (b), cu link-ul de acces http://tess.upt.ro/st [original].
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http://tess.upt.ro/st

11. Diagrama Gantt
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Fig. 10. Diagrama Gantt pentru implementarea proiectului [original].
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