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Rezumat

Se poate argumenta faptul ca una dintre cele mai benefice, importante si folositoare invnetii ale omului este masina, fara
de care lumea moderna ar fi aratat cu totul altfel.

De-a lungul timpului, oamenii de stiintd au cautat diferite forme de a imbunatati si a gasi utilitate cat mai mare acestor
masini, pentru a putea facilita munca depusa de oameni iar controlul acestora sé fie unul cat mai usor cu putinta, dar si
mult mai sigur.

Odata cu trecerea timpului, masinile au devenit din ce in ce mai evoluate si cu tot mai multe lucruri, gadgeturi pentru a
oferi utilizatorului cat mai multa placere si confort. lar din cauza aceasta oamenii au dorit s dezvolte si masini mai mici
cu scopul divertismentului dar si al utilizarii acestora in scopuri practice.

Parcurgerea acestei lucrari urmareste crearea unei masini controlate de la distanta prin intermediul Bluetooth-ului pentru
a usura munca oamenilor si in acelasi timp, pentru a servi drept mijloc de distractie pentru acestia.

Lucrarea de fata are ca obiectiv principal proiectarea unei masini controlate de la distanta cu roti omnidirectionale pentru
facilitatea activitatiilor umane, in viata de zi cu zi dar nu numai.

Cuvinte cheie
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1. Introducere
Principiul de functionare

Masinile cu control radio utilizeaza un set comun de componente pentru controlul si functionarea lor. Toate masinile
necesita un transmitator, care are: joystick-urile pentru control sau forma unui pistol, un declansator pentru acceleratie, o
roatd pentru rotire $i un receptor care se afla in interiorul masinii. Receptorul schimba semnalul radio transmis de la
transmitator in semnale de control electric adecvate pentru celelalte componente ale sistemului de control. Majoritatea
sistemelor radio utilizeaza modulatia amplitudinii pentru semnalul radio si codificd pozitiile de control cu modulatia
latimii impulsurilor. Sunt disponibile sisteme radio actualizate care utilizeaza modulatia de frecventd mai robusta si
modularea codului pulsului. Recent, insa, radiourile cu frecventd de 2,4 GHz au devenit standardul pentru masinile R / C
de calitate hobby. Radioul este conectat fie la comenzi electronice ale vitezei, fie la servomecanisme (scurtate la ,,servo”
in utilizarea obisnuitd), care efectueaza actiuni precum controlul clapetei de acceleratie, franarea, directia si pe unele
magini, cupland fie vitezele inainte, fie inapoi. Comenzile electronice ale vitezei si servo-urile sunt comandate de receptor
prin modulatia latimii pulsului; durata impulsului seteaza fie cantitatea de curent pe care o comanda electronica a vitezei
o permite sd curga in motorul electric, fie seteaza unghiul servo. La aceste modele, servo-ul este atasat la cel putin
mecanismul de directie; rotatia servo-ului este transformatad mecanic intr-0 fortd care directioneazd rotile asupra
modelului, in general prin legaturi reglabile de Inchidere. Servomotoarele sunt integrate in toate legaturile de directie si
unele legaturi de acceleratie nitro. Un servo economizor este o legatura flexibila intre servo si legatura sa, care protejeaza
rotile dintate interne ale servo-ului de daune Tn timpul impacturilor sau a presiunii.

Dezvoltari moderne in cursele radio controlate

Tn 1984, Associated Electrics, Inc. din Costa Mesa, California a introdus RC10 Off-Road Electric Racer; acest model a
fost o abatere de la linia obisnuitd de masini de curse pe sosea ,,Associated Electrics”. Conceput ca o masinad radio
controlata de inaltd calitate, sasiul cart-ului RC10 a fost fabricat din aliaj de aluminiu anodizat de calitate aeronava.
Amortizoarele au fost prelucrate, umplute cu ulei si complet reglabile; au fost, de asemenea, produse din acelasi aliaj de
aluminiu. Bratele de control ale suspensiei au fost fabricate din nailon cu impact ridicat, la fel ca rotile din trei piese.
Rulmentii cu bile metalici optionali au fost incorporati in rotile si transmisiile RC10. Transmisia RC10 continea un
diferential inovator cu inele din otel calit presate pe bile - ceea ce a facut-o reglabild aproape infinit pentru orice stare de
drum. RC10 a devenit rapid modelul dominant in cursele electrice off-road.

In 1986, Schumacher Racing Products si-a lansat vehiculul CAT (competitie pentru toate terenurile), considerat pe scara
largd cel mai bun pilot cu ,,roti” off-road din acea vreme. CAT a castigat campionatul mondial off-road din 1987. Aceasta
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masind este creditata cd a starnit interesul pentru cursele electrice off-road cu tractiune integrala.

Gil Losi Jr., a carui familie conducea hipodromul ,,Ranch Pit Shop R / C” din Pomona, California, si-a indreptat studiile
universitare catre inginerie, in primul rdnd in domeniul materialelor plastice turnate prin injectie, ducand la infiintarea
Team Losi. Cand JRX-2, primul buggy Team Losi, a fost lansat, a initiat o rivalitate cu Team Associated care continua
pana in prezent. Echipa Losi a continuat s obtina o serie de realizari, care au inclus primele anvelope din cauciuc complet
naturale din industrie, primul buggy de curse cu tractiune integrala fabricat in America si o clasd de masini complet noua,
Mini-T electric off-road la scara 1/18.

Desi Losi si Associated pareau sa domine o mare parte a pietei americane, Traxxas, (o altd companie americand, renumita
pentru T-MAXX si REVO 3.3), si Kyosho (din Japonia), de asemenea, au produs modele de curse rutiere competitive pe
doua roti . Desi Losi si Associated au fost rivali iIn SUA, modelele off-road Schumacher au continuat sa fie populare
printre hobbistii europeni.

Masinile electrice si nitro au parcurs un drum lung in ceea ce priveste puterea. Masinile electrice au trecut de la motoare
cu perii nereconstruibile si baterii NiCad la motoare fara perii si LiPo. Masinile nitro au trecut de la motoare mici la
motoare imense care sunt folosite si in camioane monstru mari.

Sistemele de control pentru masinile robotizate au evoluat foarte mult odatd cu progresele in sistemele de comunicatii pe
internet. S-au facut incercari de a oferi control bazat pe protocolul web asupra robotilor.

Stadiul actual al masinilor telecomandate

Modelele de masini RC au devenit usor disponibile de la principalii producatori de masini cu control radio, atragand multi
pasionati care altfel nu ar fi cumparat o masina kit. Vehiculele de acest tip au nevoie de putina sau deloc asamblare finala
si, in majoritatea cazurilor, corpurile sunt expediate vopsite si tdiate. Inspectia de siguranta a produsului pentru a asigura
functionarea corecta este esentiald, deoarece este posibild ranirea operatorilor sau a persoanelor din apropiere din cauza
dezasamblarii vehiculelor. O serie de autoturisme si camioane sunt disponibile in prezent numai in forma gata de rulare.
Popularitatea crescdnda a vehiculului RTR a determinat multi producatori sa intrerupa productia de vehicule Kkit.
Vehiculele de curse foarte specifice sunt, in general, inca disponibile sau vandute doar ca kituri, iar companii precum
Thunder Tiger, Losi, HPI, Traxxas si Tamiya vand versiuni de kituri si RTR, beneficiile unei versiuni de kit fiind in piese
actualizate sau, respectiv, costuri mai mici. Vehiculele de tip hobby pot costa mult mai mult, variind de la 90 USD la
peste 2000 USD.

Masinile gata de rulare. Dupa cum sugereaza si numele, sunt modele pre-asamblate gata de utilizare imediata. Acestea
pot atinge viteze variate, cu modele de dimensiuni mai mici care ating aproximativ 32 de kilometri pe ord si modele
superioare sau modificate capabile sa atingd 130 de mile pe ord (210 km / ora). Exista versiuni care ruleaza atat pe baterii,
cat si pe nitro.

Masinile Kit. Vehiculele kit sunt vandute ca o cutie de piese individuale si trebuie asamblate inainte de a le conduce. Desi
necesita mai multa abilitate pentru a functiona decat un vehicul RTR, un kit relativ usor (cum ar fi cele de la Tamiya) este
o modalitate buna de a afla mai multe despre lucrul cu masinile RC. Multe kituri sunt foarte usor de modificat cu o mare
varietate de piese disponibile. Exista, de asemenea, modele ,,ARTR” sau aproape gata de rulat, care sunt in mare parte
asamblate, dar necesitd o cantitate micd de munca suplimentara inainte de a rula.

Modelele electrice

Modelele alimentate electric utilizeaza unitati de control al vitezei mecanice sau electronice pentru a
regla cantitatea de putere livratd motorului electric. Puterea livratd este proportionald cu cantitatea de
acceleratie solicitata de transmitator - cu cat apesi mai mult pe tragaci, cu atat merge mai repede. Tensiunea
este ,,pulsatd” folosind tranzistoare pentru a produce iesiri variate, cu tranzitii netede si o eficientd mai mare.
Controlerele electronice de viteza utilizeaza componente in stare solida pentru a regla ciclul de functionare,
regland puterea livratd motorului electric. In plus, majoritatea regulatoarelor electronice de viteza pot folosi
motorul electric ca frana magneticd, oferind un control mai bun al modelului decat este posibil cu un control
mecanic al vitezei.

Controlerele mecanice de viteza utilizeaza o retea de rezistente si comutd intre ele prin rotirea unui cap
cu un electrod in jurul unei placi care are contacte electrice. Controlerele mecanice de viteza sunt predispuse
sd reactioneze lent, deoarece sunt actionate de servo-motoare, disipd energie sub forma de caldurd de la
rezistoare, de obicei se murdaresc si functioneaza intermitent si nu au o capacitate de franare dedicata. Ele apar
doar in modele RC de epoca si sunt acum in esenta depasite.

Majoritatea maginilor electrice utilizau motoarele cu perii, dar acum multi oameni apeleaza la
motoarele fard perii pentru puterea lor mai mare si pentru ca necesita mult mai putina intretinere. Sunt cotate
fie in ture relative, fie in Kv. Numarul Kv indica cdte RPM va roti motorul pe volt. Cu toate acestea, capacitatea
sistemului de a scoate energie depinde de calitatea bateriilor utilizate, a firelor si a conectorilor care furnizeaza
energie. Datorita puterii lor, motoarele fara perii sunt, de asemenea, utilizate In camioane monstru mai mari si
1/8 buggies alimentate cu nitro care au fost transformate in electrice. Sistemele fara perii, de inalta calitate pot



fi mult mai puternice decat nitro si pot realiza actiuni, cum ar fi backflip Tn picioare atunci cand sunt instalate
intr-un camion monstru, in special HPI Savage Flux. Unele conversii de la gaz la electricitate la scara 1/5 sunt
in productie, dar sunt mai putin frecvente din cauza pretului ridicat.

O noua forma (2012) de curse RC electrice este MAGracing. Masinile mici, la scard 1/32, si alimentate
cu baterii reincércabile, la care directia si viteza sunt controlate prinRC. Ghidarea suplimentara a directiei este
asigurata de firele de otel ascunse pe suprafata pistei, permitand o directie mai precisa decat se poate obtine cu
masinile RC care ruleaza liber. Prin urmare, pistele pot fi mult mai Inguste si mai mici, ceea ce face ca sistemul
sa fie potrivit pentru curse in interior. Masinile pot fi conduse inapoi pe pista dupa o ,,oprire”, folosind mersul
inapoi daca este necesar, astfel incat sa nu fie necesari ghidari rutiere.

Accesorii si upgrade-uri

Majoritatea modelelor RC necesita in general achizitionarea de accesorii suplimentare. Pentru vehiculele
electrice, bateriile si un incarcator adecvat sunt necesare pentru a alimenta masina si sunt rareori incluse. Un pistol de
lipit si consumabilele sunt deseori necesare pentru a construi pachete de baterii performante sau pentru a instala
electronice imbunatétite cu conectori cu rezistenta redusa. O baterie Li-Polymer cu carcasa dura este populard pentru
masinile RC, cele mai frecvente tensiuni fiind de 7,4 V sau 11,1 V. Bateriile LiPo sunt explozive daca sunt prost manuite,
astfel incat unii entuziasti folosesc in continuare baterii NIMH, care sunt mai putin puternice, dar mai sigure. Pentru
vehiculele alimentate cu nitro, sunt necesare un incalzitor cu bujie incandescenta si combustibil pentru pornirea motorului,
precum si 4 baterii de dimensiuni AA sau un acumulator reincarcabil de sase volti, cu cinci celule, pentru a alimenta
electronica de la bord. Vehiculele nitro necesita, de asemenea, un mijloc de pornire a motorului, care poate fi realizat
folosind un demaror, o cutie de pornire, un rotostart actionat pe baterie sau printr-un burghiu electric. Maginile Traxxas
Nitro RC vin cu un sistem de pornire manuala, care creste turatia motorului si porneste. Nu necesitd un sistem de pornire
prin tragere. Sunt necesare, de asemenea, combustibil pentru model relativ scump, bujii incandescente de rezerva si ulei
dupa rulare. Vehiculele pe benzina necesita doar un pachet de baterii ale receptorului si un mijloc de pornire a motorului,
de obicei, pornirea cu tractiune inclusa. Vehiculele de tip hobby necesita aproape intotdeauna 8 baterii de dimensiuni AA
pentru a alimenta transmitatorul, desi unele pot folosi un pachet de transmitatoare reincarcabile sau pur si simplu AA
reincarcabile.

O mare industrie de producatori de piese de schimb produce piese de upgrade sau hop-up pentru masini de
calitate hobby. Actualizarile variaza de la simple imbunatatiri la longevitatea pieselor auto RC, pana la imbunitatiri totale
ale performantei. Unii pasionati isi creeaza propriile upgrade-uri de vanzare prin anunturi si forumuri online. Pasionatii
aleg sa modernizeze masinile de calitate hobby de la piese din material plastic la piese din aluminiu pentru a creste
rezistenta si unghiul de virare al masinii.

Piesele componente
Arduino UNO

Arduino Uno este o placa de microcontroler open-source bazata pe microcontrolerul Microchip ATmega328P si
dezvoltata de Arduino.cc. Placa este echipatd cu seturi de pini de intrare / iesire (I / O) digitale si analogice care pot fi
interfatate cu diferite placi de expansiune (scuturi) si alte circuite. Placa are 14 pini I / O digitali (sase capabili de iesire
PWM), 6 pini I / O analogici si este programabild cu Arduino IDE (Integrated Development Environment), printr-un
cablu USB de tip B. Poate fi alimentat de cablul USB sau de o baterie externa de 9 volti, desi accepta tensiuni cuprinse
intre 7 si 20 de volti. Este similar cu Arduino Nano si Leonardo. Designul de referintd hardware este distribuit sub o
licentd Creative Commons Attribution Share-Alike 2.5 si este disponibil pe site-ul web Arduino. Sunt disponibile si fisiere
de aspect si de productie pentru unele versiuni ale hardware-ului.

L298N Punte H dubla (dual H-bridge) pentru motor DC/stepper

L298 este un circuit monolitic integrat intr-un pachet de 15 terminale Multiwatt si capsuld PowerS020. Este un
driver dual-bridge cu Tnalti tensiune, curent ridicat conceput sa accepte nivelurile logice standard TTL si sa conduca
sarcini inductive precum relee, solenoizi, motoare DC si pas cu pas. Sunt furnizate doua intrari de activare pentru a activa
sau dezactiva dispozitivul independent de semnalele de intrare. Emitatorii tranzistoarelor inferioare ale fiecarei punti sunt
conectati impreuna si terminalul extern corespunzator poate fi utilizat pentru conectarea unui rezistor de detectare extern.
O intrare suplimentara de alimentare este furnizata astfel incat logica sa functioneze la o tensiune mai mica.

MODUL BLUETOOTH HC-05

HC-05 este un modul care poate adduga functii Wireless in doua directii (full-duplex) pentru proiecte. Se poate
folosi acest modul pentru a comunica intre 2 microcontrolere ca de exemplu Arduino, sau cu orice dispozitiv ce foloseste
Bluetooth precum un telefon sau laptop. Existd la momentul actual foarte multe aplicatii de Android ce sunt deja
disponibile, si pot usura acest proces. Acest modul comunica prin intermediul interfetei USART la o ratd baud de 9600.
De asemenea se pot configura valorile predefinite, folosind comenzi specifice.



Motoare de curent continuu (DC)

Un motor DC este un motor electric rotativ care converteste energia electrica de curent continuu Tn energie
mecanica. Cele mai frecvente tipuri se bazeaza pe fortele produse de campurile magnetice. Aproape toate tipurile de
motoare de curent continuu au un mecanism intern, fie electromecanic, fie electronic, pentru a schimba periodic directia
curentului ntr-o parte a motorului.

Fire de conexiune

Firul de conexiune (cunoscut si sub numele de jumper, jumper wire, jumper cable, DuPont wire or cable) este
un fir electric sau un grup de ele intr-un cablu, cu un conector sau pin la fiecare capit (sau uneori fara ele), care este
utilizat in mod normal pentru a interconecta componentele unei placi de circuit sau ale unui prototip sau circuit de testare,

inter .

Roti omnidirectionale.

Roata Mecanum este un design de roatd omnidirectional pentru ca un vehicul terestru sa se deplaseze in orice
directie. Uneori se numeste roata suedeza sau roata Ilon dupa inventatorul sau, Bengt Erland Ilon (1923-2008), care a
venit cu conceptul in timp ce lucra ca inginer la compania suedezd Mecanum AB si 1-a brevetat Tn Statele Unite in 13
noiembrie 1972.

Roata Mecanum se bazeaza pe o roatd fara camerd, cu o serie de role exterioare cauciucate atasate oblic la
intreaga circumferinta a jantei sale. Aceste role au de obicei fiecare o axa de rotatie la 45 © fatd de planul rotii si la 45 °©
fatd de linia osiei. Fiecare roatd Mecanum este o roata de tractiune fara directie independentd, cu propulsie proprie, iar la
rotire genereazd o fortd de propulsie perpendiculard pe puntea rolei, care poate fi vectorizata intr-o componentd
longitudinala si transversala in raport cu vehiculul.n sau cu alte echipamente sau componente, fara lipire.

2. Scop

in concluzie, avand in vedere toate informatiile enuntate mai sus, pot afima ci scopul lucrarii mele a fost acela
de a demonstra modul de functionare si control a unei masini de tip RC, cu roti omnidirectionale, prin intermediul
telefonului mobil. Stim cu totii cd de cele mai multe ori pierdem telecomanda sau rimanem fara baterii fix atunci cand
avem nevoie sau ne dorim sa utilizim aceste lucruri, iar daca ne raportim la ziua de astazi, la realitatea cotidiana si la
modul in care evolutia tehnologiei transforma societatea, cunoastem faptul cd majoritatea persoanelor detin un
smartphone dotat cu functia bluetooth care reprezinta pentru majoritatea din noi dispozitivul de care suntem dependenti
in orice activitate cotidiand. Acesta este ideal si pentru dirijarea masinii cu usurintd, de la distanta.

Doresc sda mentionez faptul ca motivatia mea pentru tema aleasd a fost pasiunea pentru masinile telecomandate,
pasiune pe care o am inca din copilarie. Amintindu-mi de acele vremuri, mi-am dat seama ca, nu au fost putine datile in
care se intdmpla ca telecomanda sa se strice mai repede decat trebuia sau sa o pierd. Astfel, pe acest fond, consider ca
prin acest upgrade adus modului de functionare a masinilor telecomandate, prin implementarea controlului prin
intermediul functiei bluetooth, ne putem usura cu mult viata, prin evitarea problemelor iminente, precum pierderea sau
defectarea telecomenzii.

Masinile de tip RC sunt din ce in ce mai cautate si indrégite atat de pasionati, cat si de alte persoane, astfel,
evolutia lor a fost si este una constanta si mereu vor exista modalitati de a imbunatati acest aspect prin diferite metode
inovative sau gadgeturi performante aduse acestora, pentru a putea face mai multe lucruri sau pentru a fi mai fiabile si
durabile, cu un cost de productie relativ mic.

Tntr-o lume plind de incertitudini, un singur lucru este cert, si anume, faptul ci tehnologia se afla intr-0 continua
evolutie si dezvoltare, iar omul este o fiintd dotatd cu capacitati inedite, creativitate si dorinta de a aduce inteligenta
proprie si cea artificiald la noi cote, cu scopul de a facilita existenta umana intr-o era a digitalizarii.
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Rezumat

Lucrarea de fata are ca scop prezentarea unui proiect mai amplu care are ca obiectiv principal construirea unui
oras inteligent in miniatura in care sunt implementate cateva idei bazate pe comunicatia wireless in spectrul de lumina
vizibild. Orasul inteligent conceput de noi contine trasee inteligente urmarite de roboti mobili si simularea intersectiilor
cu semafoare imprimate 3D, sensibile la lumina, care in momentul detectarii robotilor, schimba din culoarea verde de la
semaforul pietonilor in culoare rosie si afiseaza verde pentru roboti acordand astfel, prioritate de trecere robotilor mobili.
Orasul nostru de asemenea include un panou publicitar, al carui mesaj se schimba in functie de intensitatea luminii
ambientale.

Cuvinte cheie
Lumina vizibila, imprimare 3D, senzori de lumind, roboti mobili

1. Introducere

Smart City este un oras viu, asemanator intr-o oarecare masura, unui organism viu. Strategia pentru Smart City, prin
complexitatea ariilor tematice si prin abordarea integrata pe care o propune, acopera o varietate de obiective si directii de
actiune frecvente incluse pe agenda de prioritati globala.

”Smart City” este un oras care foloseste instrumentele tehnologice ale societatii informationale pentru a oferi servicii
comunitare la standarde superioare, spre beneficiul locuitorilor sai - un ”sistem al sistemelor” care opereaza in mod
integrat.

Conceptul de Smart City presupune implementarea tehnologiilor informatice integrat care cuprind o multitudine de
subsisteme de cloud computing, Internet of Things (IoT), Open Data, Big Data si aplicatii mobile, conectate la internet
prin intermediul unor retele sigure. Acestea permit administratiei locale si interactioneze direct cu cetdtenii si cu
infrastructura orasului.

Comunicatia wireless in spectrul de lumina vizibila (VLC) este o tehnologie noua, in plind deyvoltare care are o serie
de avantaje fasa de comunicatia prin unde de frecventa radio. Deoarece lumina nu poate trece prin mediul fizic (obstacole
mate/dure), VLC este o tehnologie sigurd, care pastreaza confidentialitatea, de aceea este solutia optima din punct de
vedere al securitatii securitatea datelor.

Tehnologia VLC este ecologica si rentabild. Necesitd lumina vizibild pentru a transmite date si are nevoie de mai
putine componente in comparatie cu tehnologia radio. Astfel, VLC este mai ieftin decat WiFi si cu sigurantd are
potentialul de a prelua piata comunicatiilor wireless in viitorul apropiat. Ceea ce este mai fascinant este amploarea
aplicarii sale. Pentru inceput, VLC poate ajuta la reintroducerea surselor de lumina interioara si exterioara ca baza pentru
numeroase aplicatii [oT 1n medii de intreprindere / industriale si orase inteligente. Tehnologia va crea un mediu avansat
tehnologic in, de asemenea, spitale, industrii grele si institutii de Invatdmant printr-o conectivitate mai sigura si sigura,
fard interferente electromagnetice.

In afara de aceste domenii, VLC poate fi implementat in sistemele de divertisment in timpul zborului prin intermediul
comunicatiei wireless, prin simpla folosire a lampilor de perete pentru citire.

Cred ca este sigur sa spunem ca domeniile de aplicare ale acestei tehnologii sunt incredibil de diverse iar posibilele
idei de implementare sunt interminabile.

2. Descrierea generali a proiectului

Scopul lucrarii este de a prezenta cateva idei referitoare la modalitatile de implementare a tehnologiei de comunicatie
wireless prin spatiul de lumina vizibila in vederea dezvoltarii unui oras inteligent in miniaturd. De asemenea, lucrarea
contine date tehnce specifice referaitoare la zonele de implemenre a acestei tehnologii si beneficiile utilizarii acesteia, in
scopul imbunatatirii vietii cetatenilor din zona urbana respectiva.

Oréselul nostru este proiectat pe o platforma, confectionata de noi.


mailto:anastoianov96@gmail.com
mailto:davidgabriel364@gmail.com

3.

>

Componentele generale ale proiectului sunt:

e Ecran tip LCD, care afiseaza un mesaj in functie de lumina ambientala.

e [luminare stradald care functioneaza in functie de luminozitate.

e Semafoare care lumineaza mereu verde pentru pietoni, iar in momentul in care sesizeaza migcare a unui robot
mobil, se face automat rosu pentru pietoni si verde pentru roboti.

e Robotel Makeblock care e programat sa mearga pe linie (aceasta reprezentand drumul), si astfel, robotelul are
rolul de autovehicul si determind semafoarele sa functioneze asa cum ne dorim.

1mmw

Fig. 1. Machetd Smart City

Etapele de proiectare, design, dezvoltare, implementare si testare a sistemului
Proiectarea si simularea prototipului pe breadboard cu conectare Arduino
e  Schita componentelor in aplicatie specializata
e Simularea functionarii
e Scrierea codului
Constructia prototipului pe breadboard cu conectare Arduino
e  Schita model 3D
e Realizarea modelul 3D digitizat pentru imprimare
e Imprimarea 3D
Asamblare electronica cu Arduino si obiectele imprimate 3D
Asamblarea intregii machete modulele specifice
Testare modulara a sistemului
Testarea intregului sistem cu toate modulele functionale.

Modulele sistemului proiectat
a. Panoul publicitar



Pentru realizarea panoului publicitar am utilizat un Dispaly TFT LCD care in functie de intensitatea luminii afigseaza
reclame publictare diferite. Am utilizat o fotorezistenta si o placa de Arduino Mega.

Fig. 2. Panoul publicitar

Am stabilit doua cazuri care sunt dependente de intensitatea luminii. Astfel, pe timpul zilei se afiseazd un mesaj
publicitar iar pe timpul noptii altul.
Elementele comonente necere pentru realizarea panoului sunt:
Display TFT LCD
Breadboard
Fire
Fotorezistenta.

Tluminarea stradala

Etapele de dezvoltareaa acestu modul sunt:

lluminarea unei strazi de pe modelul de orag pregatit

Imprimat 3D

Iluminarea este pornita atunci cand pe strada apare miscare (robot MakeBlock)
Nu mai putin de 4 puncte de iluminare

Inaltimea stalpilor/instalatiilor de iluminare pana la 30 mm sau intre 170-200 mm

Resursele utilizate pentru devzoltarea acestui modul din proiect, sunt:

mircocontroller Arduino & Arduino IDE
Fusion 360
Imprimante 3D: Ultimaker 3, Makerbot Replicator+
Statii cu ciocane de lipit
Multimetru digital
Culori plastic pentru imprimare: gri
Rezistori
Sensor sonar
Cabluri si conectoare
Clei si clei fierbinte
Tub termic
LEDs
Hartie abraziva, pile abrazive
Proiecte si modele 3D exemple:
o thingiverse.com
o instructables.com
o grabcad.com
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Fig. 3. Proiectarea modulului cu VLC integrat

c. Semafoare

Etapele de dezvoltareaa acestui modul sunt:

2 semafoare care controleaza traficul intre 2 strazi care se intersecteaza
Imprimat 3D

Semaforul da prioritate primului obiect care se apropie de intersectie.
Inaltimea semafoarelor 100-150 mm

Fig. 4. Semafoarele proiectate cu VLC

Resurse:
e mircocontroller Arduino & Arduino IDE
Fusion 360
Imprimante 3D: Ultimaker 3, Makerbot Replicator+
Statii cu ciocane de lipit
Multimetru digital
Culori plastic pentru imprimare: negru, gri
Rezistori
Sensor sonar
Cabluri si conectoare
Clei si clei fierbinte
Tub termic
LEDs



e  Hartie abraziva, pile abrazive

e Proiecte si modele 3D exemple:
o thingiverse.com
o instructables.com
o grabcad.com

d. Roboti

in locul autovehiculelor vom utiliza un robotel tip Makeblock. Robotelul este programat si meargi pe linie dreapta.
Sa urmeze linia albd, care este reprezentatd pe mijlocul strazii.

Fig. 5. Robotel Makeblock si drumul de parcurs cu traseul evidentiat

5. Concluzii

In urma realizarii acestui proiect, am ajuns la concluzia ci utilizarea tehnologiilor avansate si implementarea lor in
orage poate imbunatati considerabil circulatia automobilelor si a pietonilor, economisind din timpul de asteptare a
fiecaruia. De asemenea, lumina stradala fiind automatizata, exclude greselile umane si permite fluidizarea circulatiei
pentru autovehicule §i scurtarea timpului de asteptare a pietonilor.
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Introducere

Tehnologia deschide pentru utilizatori un intreg univers de oportunititi. Noile servicii si si produse devin tot
mai populare si i ajung sa sa formeze o parte inegranta inegranta din viata noasta de zi cu zi. Cu fiecare noua evolutie,
creste si dependenta noastra de tehnologie, ceea ce inseamna ca securitatea cibernetica devine tot mai importanta.

In fiecare zi, suntem expusi, atat acasa cat si la locul de munca, la amenintari ce isi au originea in mediul virtual.
In majoritatea cazurilor nici macar nu suntem constienti de acest lucru, sau daca realizam, nu reactionam intr-o maniera
adecvata. In media apar zilnic articole referitoare la incidente legate de securitate, si la iar impactul acestora se reflecta
asupra noastra ca indivizi sau si organizatii deopotriva.

Relatarea acestor incidente este intotdeauna binevenita, insa ele reprezinta doar varful iceberg-ului, in realitate
fiind cu mult mai expusi decat credem. Avand in vedere ca riscurile asociate cu mediul virtual sunt in continua crestere
congstientizarea riscurilor si masurile de prevenirea atacurilor ar trebui sd se facd proportional. Desi mediul virtual, e
reprezentat de infrastructurile cibernetice, incluzand continutul informational procesat, stocat sau transmis, si actiunile
derulate de utilizatori, este deja o parte integranta a vietii personale si profesionale. Securitatea a datelor sensibile este un
element subiect mult prea rar luat in calcul si poate chiar insuficient in comparatie cu riscurile pe care le incumba..

Acest aspect este potentat de complexitatea noilor tehnologii, care implica noi riscuri ce pot afecta grav individul
sau organizatia, in conditiile in care exista numeroase actiuni ostile desfasurate in spatiul cibernetic de natura sa afecteze
functionarea sistemelor informatice precum si datele vehiculate prin intermediul acestora.

Aceste incidente sunt insotite adeseori de urmari grave in termeni de securitate, de pierderi economice si
financiare si de afectare a imaginii organizatiei.

In consecinta, securitatea cibernetica trebuie sa sa reprezinte o prioritate pentru o buna functionare a sistemelor
guvernamentale sau de control industial.

Descriere

O fuctionalitate al produsului nostru este de a se ocupa cu analiza si monitorizarea traficului in retea ce este
un proces utilizat pentru a tine ochii pe tot traficul de intrare si iesire, activitatea din retea si disponibilitate. Este folosit
pentru a detecta anomalii, a identifica problemele operationale, compararea retelelor in timp real cu datele istorice
pentru a identifica potentiale amenintari si probleme. Dupa analizarea acestor pachete, se creeaza un raport si daca este
necesar se aplicd contramasuri daca exista o anomalie.

O alta functionalitate este inregistrarea actiunilor facute de utilizator cum ar fi apasare de taste efectuatd de
utilizator pe un sistem folosind dispozitivul sdu de tastatura, jurnalele de ecran (utilizate pentru a face capturi de ecran
aleatorii sau temporizate ale ecranului la intervale de timp) si trackere de activitate.

Acest lucru ajuta la construirea unui mediu de lucru securizat.

Implementare
Cum se spune in cibernetica ,,pachetele nu mint”. Traficul de retea este o sursa excelenta de date pentru o mai

mare vizibilitate internd pentru a identifica imediat anomaliile, inclusiv problemele de securitate si operationale. Prin
monitorizarea traficului in retea, putem afla ce fac utilizatorii in retea.

Cazurile de utilizare includ:
e Depanarea problemelor de latime de banda
e  Obtinerea unui traseu de audit al activitatii fisierelor si folderelor
e Inregistrare istorica si in timp real a ceea ce se intimpla in reteaua dvs.
e  Cybersecurity

Pentru a monitoriza toate activitatile de retea, instrumentul capteaza toate metadatele traficului de retea pentru
analiza si observare pe portalul central de gestionare, fard a interactiona cu alte dispozitive sau a afecta performanta
retelei. Aceasta include date referitoare la aplicatii ,,port hop”, conversatii cu CDN-uri.



Imaginea de mai jos prezintd o abordare care nu este noua dar este eficientd atunci cidnd vine vorba de
monitorizarea traficului in retea pentru majoritatea retelelor. Un port SPAN sau oglinda este configurat la baza retelei,
Ceea ce permite captarea oricarui trafic ce trece prin retea. Acest lucru permite captarea traficului de la si in spre Internet,
precum si traficul asociat cu serverele importante.
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Imagine 1. Monitorizarea traficului in retea
Aplicatiile agent ce sunt instalate pe dispozitivele din retea propriu zise se ocupa cu monitorizarea aciviitatii

utizatoturului iar in caz de suspiciuni avertizeaza serverul aplicatiei. Aplicatia agent este defapt un software de tip
»keylogger” cu anumite imbunatatiri pentru interactionarea in timp real in retea.
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Imagine 2. Procesul aplicatiei agent in activitatea utilizatorului

Date capturate de aplicatiile agent:
e Jurnalul clipboard - Orice poate fi copiat in clipboard
o Tnregistrarea ecranului - Sunt inregistrate capturile de ecran cu temporizare aleatorie.
Urmdrirea activitatii - Inregistrarea folderelor, programelor si ferestrelor care sunt deschise si, eventual, capturile
de ecran ale fiecdruia.
e Inregistrarea interogarilor motorului de cautare, conversatii prin mesaje instantanee, descarciri FTP impreuni
cu orice alte activititi pe internet.
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invitarea automati — Machine Learning

Invatarea automati (eng. machine learning) reprezintd o categorie de algoritmi utilizati in multiple aplicatii,
precum: motoarele de cautare (Google), YouTube, Spotify, Siri (Apple), Alexa (Amazon), Cortana (Microsoft), filtrarea
mesajelor nesolicitate, diagnosticarea medicala, analiza pietei de valori etc. Invitarea automata este o ramuri a inteligentei
artificiale. Inteligenta artificiala se refera, in genere, la capacitatea masinilor de a invéita, rationa si actiona in mod
independent (de exemplu, prin luarea unor decizii in mod autonom in situatii noi, asa cum ar face un om). Algoritmii
specifici invatarii automate folosesc statistica pentru a identifica modele in volume mari de date. De exemplu, Netflix
identifica ceea ce poate fi urmatorul film pe lista ta de vizionare, pe baza analizei istoriei vizualizarilor.

Invitarea profunda vs invitarea automata

Invatarea profunda (eng. deep learning) este un subset al invétarii automate care sti la baza principalelor realizari
din domeniul inteligentei artificiale care au facut titlurile presei: recunoasterea faciala, sinteza vocala, crearea de fotografii
realiste ale oamenilor (folosind un set de fotografii, algoritmul creeaza noi fete, practic inventandu-le), AlphaGO (care a
invins cel mai bun jucator uman la go) samd.

invatarea profundi foloseste o tehnic, denumita "retele neuronale profunde", imbunitatind astfel abilitatea de a
gasi si amplifica cele mai mici modele in datele existente. Aceste retele au multiple straturi de "noduri de calcul" (eng.
computational nodes) care lucreaza impreuna pentru analiza si prelucra datele existente si a livra rezultatul final sub forma
unei predictii.

Dupa cum spune si numele, aceastd tehnica Incearca sa replice, pana la un punct, modul de functionare al
creierului. Nodurile reprezinta neuronii, iar conectarea acestora simuleaza interconectarea neuronala din creier. Desi cu
limitari, este o bund analogie.

Parintele invatarii profunde este considerat Geoffrey Hinton, care in 1986 a publicat o lucrare impreuna cu alti
doi colegi, David Rumelhart si Ronald Williams, in care se descrie o tehnici denumitd "retropropagare" (eng.
backpropagation).

Limbajul Python

Python este un limbaj de programare dinamic, de nivel 1nalt, ce pune accent pe expresivitatea si intelegerea
usoard a codului. Sintaxa sa permite implementari echivalente cu alte limbaje In mai putine linii de cod. Datoritd acestui
fapt, Python este foarte raspandit atat in programarea de aplicatii, cat si in zona de scripting.

Limbajul Python este interpretat, nu compilat. Asta inseamna ca programele Python sunt transformate intr-un
limbaj intermediar. Acest lucru permite codului sa fie usor de portat pe diverse sisteme de operare si arhitecturi hardware.
Codul este executat linie cu linie. Astfel, daca - de exemplu - apeldm o functie care nu exista, vom primi un mesaj de
eroare abia cand se incearca executarea liniei respective. Erorile de sintaxa sunt raportate insd inainte de rularea
programului.

Limbajul faciliteaza mai multe paradigme de programare, in special paradigma imperativa (C) si pe cea orientata
pe obiecte (Java). Spre deosebire de C, Python nu este un limbaj compilat, ci interpretat, cum am specificat de asemenea
mai sus. Acest fapt are atdt avantaje, cat si dezavantaje. Pe de-o parte, Python este mai lent decat C. Pe de alta parte,
aplicatiile Python sunt foarte usor de depanat, codul putand fi usor inspectat in timpul ruldrii. De asemenea, este foarte
usor de experimentat cu mici fragmente de cod folosind interpretorul Python.

Sintaxa este gandita in asa fel incat programele Python sa fie usor de citit. Acest lucru este obtinut prin folosirea
de cuvinte in locul semnelor (de exemplu, “and” in loc de “&&”) si prin includerea indentdrii in limbaj. Astfel, in Python
nu se folosesc acolade (ca ih C/C++, Java), ci blocurile de cod se delimiteaza prin indentare. Programele Python sunt, de
multe ori, foarte aproape de o “implementare” echivalenta in pseudocod. In Python nu este necesara folosirea de “;” la
sfarsitul unei instructiuni. Folosim o linie pentru fiecare instructiune. O alté caracteristica a limbajului Python este faptul
ca indentarea cu spatii poate influenta rezultatul unei secvente de cod. Acest lucru poate parea neobisnuit pentru
incepatori, dar este foarte logic. Recomandarea oficiald PEPS pentru indentare este de 4 spatii.

Python este un limbaj excelent pentru proiecte de programare mari sau complexe. Integrarea programarii in orice
limbaj face ca codul sa fie usor de citit si Intretinut de urmatorul programator. Spre exemplu, este nevoie de eforturi mari
pentru a mentine programe scrise in limbajele Perl si PHP lizibile. In cazul in care Perl devine indisciplinat dupa 20 sau
30 de linii, Python ramane Ingrijit si lizibil, facand chiar si cele mai mari proiecte usor de gestionat.
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In concluzie, datoritd lizibilitatii si intretinerii usoare a codului scris in limbajul de programare Python, fapt care
a dus de asemenea la raspandirea rapida a acestuia si cresterea in popularitate printer programatori, acestia contribuind de
asemenea cu o larga varietate de librarii ce ne usureazd munca, am decis sa utilizim limbajul Python 1n acest proiect.

Descrierea Proiectului si Rezultatele acestuia

Aplicatia descrisé in acest proiect consta in folosirea invatarii profunde pentru recunoasterea obiectelor. Codul
este scris in Python Jupyter Notebook, un mediu ce permite impértirea codului in blocuri de cod de marimi reduse, pentru
a spori eficienta si lizibilitatea codului, dar si pentru a putea compila si rula blocurile de cod separat, in functie de
necesitate.

Codul aplicatiei consta in antrenarea unui model, model importat din bibliotecile Python, numite Tensorflow si
Keras. Aceste doua biblioteci sunt printre cele mai populare biblioteci utilizate pentru invatarea automata. Acestui model
i se atribuie un set de imagini, pe care acesta se poate antrena, pentru ca mai apoi si fie testat folosind camera web.

in prima parte a codului, utilizim inci doud biblioteci din Python, numite Matplotlib si OpenCV. Biblioteca
Matplotlib este folosita pentru a putea observa imaginile utilizate in antrenarea si testarea modelului, dar si pentru o mai
usoard testare, atunci cand este nevoie sa modificim dimensiunea imaginilor. Biblioteca OpenCV este importata pentru
a putea utiliza camera utilizatorului cu usurinta, pentru a-i permite modelului antrenat sa recunoasca obiectele afisate in
fata camerei.

De asemenea, este bine de precizat si faptul ca putem folosi seturi de date de imagini deja create de alte persoane,
in cazul in care dorim si trecem direct la testarea modelului. In caz contrar, prima parte a codului indeplineste aceasta
conditie: va folosi camera, iar utilizatorul va putea apdsa anumite taste ale tastaturii pentru a fotografia si salva continutul
afisat, care mai tarziu va fi folosit pentru antrenarea modelului.

Dupa ce a fost creat acest set de date de imagini, vom trece la crearea modelului, pe care 1l vom crea adaugand
pe rand straturile si parametrii corespunzatori. Dupa ce modelul este initializat, acesta este antrenat, antrenamentul
repetdndu-se de mai multe ori. Aceste repetitii sunt cunoscute sub denumirea de epoci. Cu cat numarul epocilor este mai
mare, cu atat acuratetea predictiilor modelului este mai ridicata si apropiata de realitate, insa timpul de lucru creste. De
aceea, este indicat sa se aleagd un numar de epoci ce va balansa aceste doua aspecte.

Partea de final a codului consta in testarea modelului, pentru a observa acuratetea predictiilor acestuia. Astfel,
vom utiliza din nou biblioteca OpenCV aici, pentru a putea folosi camera utilizatorului si pentru a putea testa modelul.
Aceste aspecte au nevoie de o testare indelungata, totusi. De aceea, in cele mai multe cazuri, programatorii testeaza fiecare
parametru al modelului, pentru a putea gasi valorile optime, atat pentru o acuratete ridicata, cat si pentru un timp de lucru
cat mai redus.

Concluzii

Invitarea automata detine extrem de multe aplicabilitati in diferite domenii, si ne usureaza munca considerabil.
Aceasta lucrare are ca si scop exact acest lucru, de a folosi invatarea automata pentru a putea recunoaste diferite obiecte
Cu o acuratete cat mai ridicata. Acest lucru ar putea ajuta, spre exemplu, in recunoasterea obiectelor ce trebuiesc sortate
pentru reciclare, usurand astfel procesul de reciclare al deseurilor si automatizand acest proces, pentru ca, intr-un final,
acesta este telul nostru ca si umanitate, este de a utiliza tehnologia cu scopul de a evolua si de a ne usura munca.
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