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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, care
determina pozitionarea precisa a acestora, ca o continuare fireasca a preocuparilor anterioare
ale echipei de cercetare.




2. Schema electrica
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Fig. 1. Schema electrica de conectare a componentelor
electronice la microcontrolerul ATmega328 [original].




3. Schema de montaj

Fig. 2. Schema de montaj pentru a conecta componentele
electronice la microcontrolerul ATmega328 [original].




4. Schema bloc
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Fig. 3. Schema bloc a dispozitivului care urmareste sorele [original].




5. Schema bloc Zyng-7000
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Fig. 4. Schema bloc Zyng-7000 pentru integrarea nucleului IP cu pini [original].




6. Schema bloc Zyng-7000 — interior
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Fig. 5. Privire in interiorul schemei bloc Zyng-7000 pentru integrarea nucleului IP [original].




/. Microcontrolerul ATmega328

Fig. 6. Conexiunile la pini pentru Fig. 7. Dispozitivul
microcontrolerul ATmega328 creat microcontrolerului ATmega328
pe FPGA [original]. creat pe FPGA [original].




8. Circuitul microcontrolerului

Fig. 8. Circuitul realizat pe FPGA al microcontrolerului ATmega328 [original].




9. 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 — realizat in versiunea de laborator.

*  PL4 - Validarea experimentala, testarea finala a prototipului si implementarea paginii web —
in curs de realizare.

* PL5 - Stadiul final, colectarea rezultatelor, documentarea acestora si diseminarea prin
conferite Web of Science —in curs de realizare.




10. 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 (realizat: 3 lucrari stiintifice la
conferinte Web of Science, 2 lucrari stiintifice in jurnale Web of Science (zona galbena -
Q2) si 1 brevet):

1. Titlu lucrare stiintifica publicata la o conferinta Web of Science:

R. Szabo, R.-S. Ricman, “Using a Radio Remote Controller to Operate a Rover and Robotic
Arm Combo,” International Symposium on Electronics and Telecommunications (ISETC),
Timisoara, Romania, 10-11 noiembrie, 2022 — fiind util, deoarece s-a realizat un brat
robotic similar care poate urmari soarele;




10. Rezultate estimate si realizate (2)

2. Titlu lucrare stiintifica publicata la conferinta Web of Science:

R. Szabo, R.-S. Ricman, “Building a Tic-tac-toe Playing Robotic Arm,” Jubilee 30th
Telecommunications Forum (TELFOR), Belgrad, Serbia, 15-16 noiembrie, 2022 — fiind util,
deoarece s-a realizat un brat robotic similar care poate urmari soarele;

3. Titlu lucrare stiintifica publicata la conferinta Web of Science:

R. Szabo, R.-S. Ricman, “The Creation Method of a Solar Tracker Using the Zybo SoC,”
Microwave and Radio Electronics Week (MAREW) - 33rd International Conference
Radioelektronika, Pardubice, Czech-Republic, 19-20 aprilie, 2023 — fiind util, deoarece s-a
realizat dispozitivul care poate urmari soarele;

4. Titlu lucrare stiintifica publicata intr-un jurnal Web of Science (zona galbena — Q2):

R. Szabo, R.-S. Ricman, “Robotic Arm Position Computing Method in the 2D and 3D
Spaces,” Actuators 2023, 12 (3), 112, DOI: 10.3390/act12030112 - fiind util, deoarece s-a
propus o metoda de calcul al pozitiei bratului robotic care poate urmari soarele in spatiul
2D si 3D;




10. Rezultate estimate si realizate (3)

5. Titlu lucrare stiintifica publicata intr-un jurnal Web of Science (zona galbena — Q2):

R. Szabo, R.-S. Ricman, “A Genetic Algorithm-Controlled Solar Tracker Robot with
Increased Precision Due to Evolution,” Machines, 2023, 11 (4), 430, DOI:
10.3390/machines11040430 — fiind util, deoarece s-a prezentat dispozitivul care poate
urmari soarele, controlat de algoritmul genetic, avand o precizie ridicata datorita evolutiei;

6. Titlu brevet depus la OSIM:

M. Gurbina, D. F. Lascu, R. Szabo, |I. M. Pop-Calimanu, A. Ciresan, S. Lica, Metoda
matematica exacta si generala de analiza a stabilitatii convertoarelor DC-DC cu
functionarea acestora in trei stari topologice (The Exact and General Mathematical
Method for Analyzing the Stability of DC-DC Converters with their Operation in Three
Topological States) — folosit pentru alimentarea dispozitivului robotizat, care poate urmari
soarele;




10. Rezultate estimate si realizate (4)

2. Algoritmul de calcul al pozitiei (implementat);

3. Prototipul complet functional (implementat in versiune de laborator);

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, actualizat, link acces http://tess.upt.ro/st);

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

6. Dotarea laboratorul de Sisteme cu Logica Programabila cu un robot care se orienteaza spre
soare (in curs de implementare);

7. Posibilitatea utilizarii robotului in promovarea universitatii noastre, implicit al facultatii
noastre (implementat).



http://tess.upt.ro/st

11. Diagrama Gantt

€ Task Name | Duration ‘ Start l Finish Prede’ Resource Names 2023 2024
Apr[May [ Jun [ Jul [Aug[Sep| Oct [Nov|Dec [ Jan [Feb| Mar [ Apr[May | Jun [ Jul [Aug[Sep[ Oct [Nov|Dec [Jan [Feb| Ma
1 |[Ed  PL1-Management de proiect 431 days Mon 4/11/22 Mon 12/4/23 Director proiect B L Director proiect
S |
3 || PL2-Impelementarea sistemului mecanic | 8ldays| Mon4/11/22) Mon 8/1/22 | Director proiect | (S Director proiect
4 || PL21 - Achizitie - Faza 1 | 60days Mon4/11/22  Fri7//22, Director proiect | (s Director proiect
(5 | | PL2.2-Proiectare subsistem 60 days  Mon 4/11/22 Fri7izz | Membru echipa &= Membru echipa
6 |/ PL2.3-Productie sistem mecanic | 66days| MonS52/22] Mon81722 | Membru echipa &===== Membru echipa
| 7 |/ PL2.4-Vaidare subsitem | e6days| MonS2/22 MondM;22. | Tofi —— Tofi
Y , | | A
9 | PL3-Prototip complet functional 126 days|  Fri7Mi22 Fri12/2322, | Director proiect &= Director proiect
E | PL3.1-Achizitie - Faza 2 | 23days|  Mon8/1/22| Wed 8/31/22 Director proiect ﬁlDlrector proiect
11|/ PL3.2- Sistem electronic de control 44days  Thu9/1/22 Tue 11/1/22 10  Toti — Toti
12|~ PL3.3-Validare si reglare sistem | 37days Wed 11/2/22| Thu 12/22/22/ 11 | Toti Sm— TO
(13 ] v PL3.4 - Sistem experimental 105 days Mon 8/1/22] Fri12/23/22. » Membru echipa & Membruechipa
E v " PL3.5 - Progarmul de comanda a4 days: Thu 9/1/22 Tue 11/1/22: Director proiect ﬁlDirector proiect
15|/  PL3.6 - Diseminare (conferinte ISI) 37 days| Wed 11/2/22 Thu 12/22/22 11,14 Toti = Toti
=1 | | |
17| ‘/" PL4 - Vaildare experimentala 131 days' Mon 1 0/31/22' Mon 5/1/237 [ Director proiect — Director proiect
18|/ PL&.1 - Masurdtori, colectare date experimentale | 131 days| Mon 10/31/22| Mon 5/1/23 Toti . . Toti
19|/ PL4.2-Regalrea prototipului intregului sistem | 65 days | Wed 11/30/22 Tue 2/28/23 | Toti — Toti
20|~ PL4.3-Diseminare (conferinte sisau jurnale ISl) | 85days|  Tue 1/3/23 Mon 5/1/23) | Toti — Tofi
22 |4 PLS - Stadiu final | 178days| Thu3/30/23 Mon 12/4/23 | Director proiect Director proiect
23|/ PLS.1 - Rezultate finale 67days Thu3/30/23) Fri630/23,  Membru echipa &===== Membru echipa
24|, PLS5.2-Reglare sistem 86days  Mon 5A/23 Mon 7/31/23 | Toti s TO
'25|[EH  PLS.3- Diseminare (conferinte sisau jurnale ISI) | 134 days Wed 5/31/23| Mon 12/4/23]  Toti — | Toti

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




Va multumesc pentru
atentie!




