Rezumat

Tema acestui proiect se numeste ,,Comanda de la distanta (prin Internet) a unui obiect
fizic”.
implementare a unui sistem de control la distantd prin intermediul internetului, fiind luate in
considerare toate optiunile valabile pentru realizarea acestui proiect.

Pentru o formare a imaginii de fond al funtionarii sistemului de control la distanta,
sunt prezentate informatii despre Internet si Ethernet, informatii ce includ modrile de
conectare posibile intre doud masini, fie ele calculatoare sau module specializate, tipurile de
protocoale ce pot fi folosite pentru comunicatie, beneficii ale acestui tip de conexiune.

Resursele necesare pentru realizarea proiectului sunt prezentate initial sumar, resurse
ce cuprind modulul NE-4000t de conectare la ethernet a unui circuit de serie cu placa de
dezvoltare pusi la dispozitie de firma MOXA, placa de comanda reprezentatid de placa de
dezvoltare cu PIC18F2620, folositd pentru comanda unui driver pentru motoare pas cu pas,
driverul folosit a fost creat utilizand tranzistoare Darlington pentru a asigura alimentarea
infasurarilor celor doud motoare pas cu pas cu tensiune §i curent corespunzitor, acestea
putand fi adaptate la tipul de motoare folosite, fie ele de putere mai mare sau mai mica.

Driverul creat contine doua circuite integrate buffer inversor ce au rolul de a separa
partea digitald a circuitului de cea analogica, acest lucru fiind necesar pentru a asigura buna
functionare a partii digitale, protejand astfel microcontrollerul de interferente si posibile
daune. Tranzistoarele Darlington sunt conectate direct la bobinele motoarelor pas cu pas, cate
un tranzistor pentru fiecare bobind in parte, acestora fiind adiugate cite o diodd pusa in
paralel cu bobina pentru a asigura protectia tranzistoarelor datoritd curentului de intoarcere
creat de alimentarea infégurarilor.

Partea de software a proiectului este formatd din aplicatia de pe PC, aplicatia este
creatd 1n limbajul C++, ce are rolul de a creea interfata magind-operator. Aceastd aplicatie
foloseste functii speciale oferite de bibliotecile limbajului pentru conectarea la modulul NE-
4000t prin intermediul retelei si functii speciale pentru transmiterea de pachete prin acest
mediu de transmisiune. De asemenea software a fost creat in MPLAB folosind limbajul C
pentru placa de comanda cu PIC18F2620, acest soft avand rolul de preluare a comenzilor de
la modulul NE-4000T, interpretarea lor si executarea comenzilor reprezentate de acestea.
Comenzile executate de PIC includ controlul driverului motoarelor pas cu pas pentru
realizarea unei miscari corespunzatoare cu directia si numarul de pasi alese de operator.

Dupa realizarea intregului proiect, probele experimentale atestd cd au fost respectate
cerintele initiale, comunicatia intre PC si modulul NE-4000T fiind realizate cu succes, intr-o
maniera eficientd, comunicatia dintre modulul NE-4000T si placa de comanda se face cu
succes, comenzile sunt receptionate si interpretate corect. De asemenea placa de comanda
controleaza corespunzitor driverul motoarelor pas cu pas, astfel aceste fiind deplasate
corespunzator, in functie de parametrii oferiti de operator.

Timpii de verificare a comenzilor este foarte apropiat de cel impus ca necesar din
calculele initiale, dar acest lucru nu afecteaza functionarea echipamentului.

In concluzie, toate punctele necesare realizarii proiectului au fost atinse cu succes.



