Rezumat

In prezenta lucrare s-a proiectat un subsisterretirminare a pogei robotului in raport
cu suprafg soluluisi un subsistem de comanhd robotului, inclusiv comunigia intre acestea.

Subsistemul de determinare a p@zieste alétuit dintr-un mouse optigi o plaa de test,
pe care se ageste microcontrollerul 16F88. Mouse-ul este carsidun traductor de paE
incremental deoarece aame un sistem de achiig a imaginii (IAS), un DSRi un convertor cu
2 iesiri selectabile, PS2 sau cuadratulAS-ul dobandgte imaginile microscopice de pe
suprafga prin lentil si sistemul de iluminare cu led, dupare sunt preluate de DSP pentru a
determina distam si direaia de mgcare.In acelg timp DSP-ul genereazvalori relative de
deplasarei le comuni@ convertorului de igre pe unul din cele doua canale. In proiect ses al
iesirea Tn cuadratdra mouse-ului. Pe aceasesire sunt generate 4 semnalea, Xg respectiv
Ya,Yg care sunt preluate printr-un soft de la mouse.twgalr-ul(realizat in ansamblare)
detecteax fiecare front cresttor a acestor semnale, ggiadu-le cate un caracter in feecde
miscarea Thainte sau Tnapoi pe oricare din axe. Denpkedad are loc o micare pe axa X,
Tnhainte (%), se trimite caracterul ,, b” iar Tnapoi £X se trimite caracterul ,a" . Apoi printr-o
comunicaie de tip UART , cu ajutorul unui cicuit MAX232, $emit aceste caracterétee PC.
Pe PC se ruledprogramul TINYBLD ce afieaz pe terminal caracterele primite.

Subsistemul de comaia robotului cotine procesorul 16F877 ce comunicu 16F88
tot pe UART dar printr-un nou program ,realizatiinbajul C. Acest soft pe laidgcomunicaia
dintre procesoare, comandbotile robotului (aceadtprobleni urmea a fi studiaf) si afiseaz
pe un LCD impulsurile receipnate de la traductorul de pgei Impulsurile afate sunt
incrementate sau decrementate Tn fiende miscarea realizape cele dofuaxe. Afsorul a fost
implementat n scop de test pentru a observa cutrscegionate impulsurile de robot.



