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" A
Introducere

In acest proiect am incercat sa acoperim majoritatea domeniilor actuale din
domeniul microcontrolelor, cum ar fi comunicarea la distanta, convertoare
de putere (PWM), comunicare intre sisteme (USART, 12C, One Wire),
achizitia si prelucrarea de date de la diferite surse , cum ar fi senzori,
camere digitale, traductoare, afisarea datelor la dispozitive de iesire.
Fiecare din domeniile sus numite au fost implementate in aplicatia care va
fi prezentata in proiectul curent.

S-a incercat de a utiliza la maxim resursele disponibile in microcontrolerele
utilizate:

Timer/Counter — pentru temporizare, sincronizare, generare PWM,;
ADC - pentru senzorul de proximitate, senzorul de gaze si luminozitate
intreruperile externe — pentru monitorizarea feedback-ului de la rot;
USART — pentru comunicarea cu PC-ul;
I2C — pentru comunicarea intre microprocesoare;
LCD alfanumeric;



Introducere

m Tehnicli de comunicare:
One Wire ;
Fara fir ;
USART ;
TWI (120);
Comunicare paralela;
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Domenii de aplicare

Ghidare la distanta fara fir,

Utilizarea in locuri cu risc sporit pentru sanatatea omului;
Utilizarea in locurile greu accesibile;

Colectarea imaginilor la distanta;

Monitorizarea mediului ambiant:
Temperatura— -50 C +150 C
Luminozitate — 0-250 unitati;
Senzor gaze — CH4,Alcool, Fum de tigara,CO2;
m Didactic;

m Distractie;



Structura generala a sistemulul
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Schema bloc a sistemulul video




Convertorul de putere

m Pentru aplicarea puterii la roti am folosit
PWM-ul (Modularea Impulsurilor in

Durata). In acest scop am utilizat driverul
bidirectional L293D.
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Controlul miscaril

m Comenzile pentru miscare sunt transmise prin
Interfata fara fir (quIetooth) dintre platforma si
statia de lucru (PC). Lista de comenzi:

Inalnte

Inapoi;

Marirea vitezei;
Micsorarea vitezei;
Intoarcere spre dreapta:
Intoarcere spre stanga:
Stop;



Sistem de compensare

m Revenirea la miscarea pe linie dreapta
este realizata pe baza egalarii vitezel de
rotatie a rofilor utilizand feedback-ul
acestora, colectat printr-un sistem de
optocuploare.



"
Achizitia datelor

Sistemul e dotat cu un set de traductoare si senzori pentru
determinarea:

Temperaturii;
Nivelului de iluminare;
Concentratia gazelor;

Pentru masurarea temperaturii s-a utilizat traductorul DS1820.
comunicarea cu acest senzor se realizeaza prin interfata seriala
One Wire. Concentratia gazelor este masurata cu traductorul MQ6B,
capabil sa detecteze gaze cum ar fi: metan, propan, butan. Pentru
detectarea nivelului illuminarii se utilizeaza un fotorezistor sensibil la
spectrul vizibil.



" S
Achizitia datelor

m Sistemul de colectare a datelor este realizat pe un
controler separat cu capacitatea de a afisa aceste date
pe un LCD. Controlerul pentru achizitia datelor este unul
secundar in acest sistem si comunica prin interfata 12C
cu controlerul master. Datele achizitionate de la senzori
sunt transmise catre statia de lucru prin interfata fara fir,
aceeasi prin care este realizat controlul miscarii
platformei. Comunicarea dintre statia de lucru si
platforma mobila este realizata printr-un protocol specific
pentru asigurarea integritatii datelor transferate.

|_5t3r£ Byvte | Datal | Data? | Data3 | Datad | Suma de control | Stop Byte |




"
Interfata cu utilizatorul

% Bluetooth controllec

Selectare port

Select portul: COM4 - | Conectare |

Stare: Conectat | Deconectars |

Transfer date

Date timise: Click =i apasa tasta:

FWD welw

Ternpemtum +25 BC SEnzanaz
Lumlnnzrtatea 4I} I_Imedrtate




Schema electrica
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Parametri si caracteristici tehnice

m Viteza de deplasare 70cm/s;

m Control PWM,;

m Autoreglarea directiel de deplasare;

m Determinarea gazelor CH4,Alcool, Fum de
figara,CO2;

m Detectarea obstacolelor;

m Determinarea nivelului de luminozitate;



Componente utilizate

m Controler ATmegal6, ATmegas;
m Modul bluetooth EPBMX;

m Motoare DC cu reductor;

m Driver pentru motoare L293D;

m LCD alfanumeric 2x16 HD44780;
m Optocuploare;

m LED IR (GaAs);



"
Componente utilizate (oninare

m Fotodiode IR;

m Fotorezistor spectru vizibil;

m Fototranzistori IR;

m Buzzer,

m Senzor de gaz MQ-6;

m Senzor de temperatura DS18B20;
m Amplificatoare operationale LM358;



" J
Perspective

m Programarea comportamentului platformei intr-
un limbaj de tip script;

m Colectarea si procesarea imaginilor (construirea
imaginii 3D din 2 imagini 2D),

m Transmiterea datelor utilizand retelele GSM,;

m Reactionarea cu un set de actiuni la o anumita
stare a sistemulu;






Va multumim pentru
atentie



