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Abstract

The measurement systems of unelectrical signals using , intelligent” methods had a continuing
evolution and a large scale of applications, meanwhile with creating and using of microcontrollers.
Taking into account a general schema, where on the IN gate of the system we set different type of
senzors, (detection and measurement of temperature, pressure, distance, etc.), in the next step being by
the whole electronic circuit of signal processing, in order to use efficient the measurement system, we
can command different execution systems. This system measures the distance, detect the obstacles and
command a robot to move along the trajectory. The system is coinsisting of oscillator, two LEDs —
with infrared emission, two infrared sensors and the , brain” of this guiding system - microcontroller
PICI16F84. This microcontroller was programmed by soft to command one robot with two engines.

ELABORAREA ST PROIECTAREA SISTEMULUI

Acest sistem de ghidare este atasat practic de un mic robot cu trei roti, fiind alcatuit dintr-un
oscilator, doud LED-uri ce emit in infrarosu (IR) si doi senzori IR. Receptoarele IR lucreaza
la frecventa de 36 kHz, fiind asemandtori cu cei ai unui sistem de control la distantd. Atunci
cand radiatia 1n infrarosu emisd de catre LED-uri la frecventa de 36 kHZ este reflectatd de
catre un obiect, unul sau ambii receptori se vor activa iar microcontrolerul PIC16F84 va face
ca acesta sa se indeparteze de obstacol, rotind unul dintre motoare in sens invers directiei de

deplasare.
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Fig. 1 Vedere de sus a robotului

Circuitul care sta la baza sistemului poate fi divizat in trei parti:
1. Cele doud motoare care asigurda migcarea robotului;
2. Cele doud LED-uri ce emit in infrarosu, receptoarele IR, precum si oscilatorul care
asigura oscilatia LED-urilor la frecventa de 36 kHz;
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3. Centrul de comanda al sistemului, reprezentat de microcontrolerul PIC16F84, care
asigurd dirijarea robotului in urma informatiilor primite de la receptoarele IR.

CIRCUITUL DE COMANDA AL MOTOARELOR

Ambele motoare sunt comandate de o punte identica. Circuitul unuia dintre motoare va fi
folosit pentru exemplificarea functionarii. MOTORI1 este comandat de o punte formata din
tranzistoarele Q1,Q2, Q3 si Q4. Aceastd punte e capabild s comande miscarea motorului
inainte, inapoi si oprirea sa prin comandarea bazelor conectate ale tranzistorilor Q1/Q4 si
Q2/Q3. Tranzistorii sunt comutati ca repetor pe emitor, de unde rezultd o pierdere de tensiune
de 2 x 0.6 V. Curentul maxim provenit de la PIC16F84 este de 20 mA, la o alimentare de 5V,
castigul tipic de curent pentru BD435/436 fiind de Hfe = 130. De aici rezultd un curent
maxim de 20 mA x 130 =2.6 A, la tensiunea de 5V.
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Fig. 2 Schema bloc, fiara partea de emitator si oscilator
RECEPTORII RADIATIILOR EMISE iN INFRAROSU

In figura 3, comparatorul U1A (care este unul dintre cele doud comparatoare incorporate in
LM393) este folosit ca oscilator ce da o frecventa de 36 kHz. Frecventa se ajusteaza exact din
potentiometrul P1. R8 si R9 genereaza un potential pozitiv pe intrarea (+) a ampificatorului
operational (AO)1 egald cu U/2. Acelasi potential este aplicat pe intrarea de (-) a AO2 . R10
este reactia pozitivad si duce la obtinerea unui circuit oscilant. Frecventa de oscilatie este data
de C9 , RS si P1. U1B este folosit ca buffer, preluadnd oscilatia, dar fara sa o influenteze. Pe
langa aceasta, mai are rol de adaptare si face amplificarea de curent al circuitului oscilant.
Semnalul este trecut mai departe spre Q9, care are rolul de a comuta cele doud LED-uri. R11
polarizeaza acest tranzistor, R12 limiteaza curentul prin diode, iar C8 are rolul unui circuit de
decuplare a varfurilor de tensiune.
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Fig. 3 Schema emititorului IR si a circuitului oscilator

U3 si U4 sunt receptoare IR standard care vor fi folosite si preia radiatia in infrarosu. In
schema aceasta, receptoarele sunt folosite sa sesizeze radiatia in infrarosu emisa la o frecventa
de 36kHz, reflectata de catre obiectele care sunt mai aproape de robot. Cand senzorul
receptioneaza radiatia IR la 36 kHz, iesirea sa va deveni low. Pentru a preveni detectia falsa,
intre LED-uri si receptoare trebuie sa se interpuna placute de textolit (figura 4).
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Fig. 4 Prevenirea detectiei false

Condensatorul de 100 pF si rezistenta de 47 ohmi sunt necesare pentru a preveni
interferentele electrice de la oscilatorul de 36 kHz care ajung la receptoare, acestea fiind
foarte sensibile la aceasta frecventd. Cele doud LED-uri IR emit radiatie cu lungimea de unda
de 940 nm si au o putere de 3,5 mW, masurata in laborator, cu un power-metru optic.

CENTRUL DE COMANDA SI CONTROL

Microcontrolerul folosit este un PIC16F84 produs de firma MICROCHIP. In alegerea
acestuia, am tinut cont de urmatoarele caracteristici (cerinte):

» viteza de executie mare;

= existenta unei memorii de program de tip FLASH ;

" sd contind o memorie EEPROM, unde sd fie stocate datele importante, atunci cand

este Intrerupta alimentarea de la sursd;

" costredus.
PIC16F8X este un grup de microcontrolere din familia PIC16CXX, ce se caracterizeaza prin
cost scazut, performanta ridicatd, memorie CMOS, complet static, cu magistrald pe 8 biti.
Toate procesoarele PIC sunt implementate folosind arhitectura RISC. Ele au bus—uri separate
pentru date §i pentru instructiuni, lucru ce permite transmiterea de cuvinte de instructiune
lungime maxima 14 biti si date de lungime 8 biti. Bus—urile duble de instructiuni permit
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executarea tuturor instructiunilor intr-o singurd perioadd, cu exceptia instructiunilor
ramificate, pentru care este nevoie de mai multe cicluri de instructiuni. Pe 1dngd acestea, este
utilizat un set larg de registre cu scopul de a obtine un nivel de performanta foarte inalt.
Microcontrolerele din grupul PIC16F8X, prezinta o compresie de cod de scara 2:1 si un raport
de vitezd de 4:1 (la frecventa de 20MHz) in comparatie cu celelalte microprocesoare pe 8 biti
din clasa lor. Acestea au memorie de pana la 68 octeti RAM, 64 octeti de memorie EEPROM
pentru date si 13 pini I/O. De asemenea, este implementat si un numarator.
PIC16F8X se potriveste aplicatiilor ce necesitd automatizare de vitezad mare, precum si in alte
aplicatii, de la controlul motoarelor pana la senzori de putere mica, lacate electronice,
dispozitive de securitate si carduri inteligente. In interiorul microprocesorului PIC16F8X
existd doua blocuri de memorie: memoria de program si memoria de date. Fiecare din cele
doua blocuri are magistrala proprie, pentru ca accesul la fiecare bloc sa se poata realiza in
aceeasi perioadd de oscilatie. Acest microcontroler nu are intrari/iesiri analogice, ci numai
digitale. In softul scris pentru acesta, RB5 si RB6 sunt programate si fie intriri care vor
verifica daca senzorii au detectat vreun obiect; RB0O, RB1, RB2 si RB3 sunt setate ca iesiri
care vor controla motoarele inainte §i Tnapoi, pentru a evita obiectele intdlnite in cale.
Microcontrolerul foloseste un oscilator RC ca ceas extern. Softul este scris in limbajul
original de asamblare de la MICROCHIP. Programul a fost asamblat cu MPLAB.
Functionarea programului poate fi descrisd in cateva linii:

1. Inceperea miscirii inainte a robotului.

2. Daca senzorul stang se activeaza,cele doud motoare se vor invarti incet inapoi,dupa
care doar motorul din dreapta va continua aceasta miscare.

3. Daca si senzorul din dreapta este activat, ambele motoare se vor misca inapoi incet,
dupa care doar motorul stang va continua aceasta miscare.

4. Robotul va incepe din nou sd mearga inainte.
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