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Driving a Mobile Device using a Network of
Intelligent Sensors

Cristian Andy TANASE

Abstract— The aim of the paper is to present the carrying
out of an on-chip system (SOC) round about of an on-chip
network (NOC) implemented on a FPGA dgructure. The
hardware system is developed in order to control an
autonomous mobile device that is able to search and track a
mobile target detecting and avoiding all the obstacles in its
route.

The control device consists mainly of two components: 1)
Sensorial (Intelligent Sensors) for searching the target and for
detection of the obstacles and 2) Informatic System that
analyzes and control the information taken over from the
Sensor s, recognizes the tar get, establishes theroute to go on.

The sensorial component is made up of a great number of
various sensors, especially selected and mounted, in order to
obtain as much information as possible from these about the
environment where the robot ismoving.

The informatics component is carried out entirely on a
reprogrammable device FPGA. The on-chip system (SoC) that
is developed is practically a network of functional units that
have to receive raw data from the sensors and to transform it
in as much useful information as possible. For each sensor is
designed an (intelligent) unit of this description. Because of the
great number of sensors, these units are interconnected
through an internal network (network on—chip NOC).

Index Terms— Systems on-chip (SoC), Network on-chip
(NoC), Field Programmable Gate Array (FPGA), Intelligent
Sensor s Systems, | ndependent mobil devices, Fuzzy control.

l. INTRODUCERE

Un sistem cu senzori
caracteristici de baza:

inteligenti are urmatoarele

1. Sistemele cu senzori inteligenti sunt adaptive la mediu,
optimizandu-si performanta de detectie a senzorilor,
consumul de energie si activitatea de comunicare;

2. Sisteméde cu senzori intdigenti Tnregistreaza datele si
extrag informatia, definitd ca o masura a felului in care

data se potriveste peste modelele de informatii
predefinite sau invitate;
3. Sistemede cu senzori inteligenti prezinta céteva

posibilitati de autoeducare, cum ar fi: posibilitatea de
determinare a functionarii “normale” sau “anormale’ a
proceselor interne, o verificare a calitatii acestora si re-
boot-arealor;

4. Sistemde cu senzori inteligenti sunt reprogramabile prin
intermediul porturilor de comunicatie si permit accesul
pentru a primi date, si a programa variabile la toate
nivele e

5. Sisteméde cu senzori inteligenti nu numai ca recunosc
forme ci, au posibilitatea de prediciie a evolutie acestora
si pot genera concluzii credibile ale acestor predictii;

Cdecinci caracteristici definite mai sus reprezinta punctul
de plecare in definirea unui senzor inteligent nod intr-o
retea, Tn idea integrarii unui numar mare de senzori ntr-un
sisem de control pentru productie, mentenanta,
monitorizare sau proiectarea sistemelor. Senzorii inteligenti
genereaza mai degrabi informatie decét simple siruri de date
(informatiac 0 cantitate numericd ce masoara incertitudinea
Tntr-un rezultat a unui experiment ce vafi executat).

Pe masura ce componentele el ectronice vor disparea de pe
cablgjele imprimate si vor fi integrate intr-un singur chip,
vom putea vorbi de beneficii financiare uriase si de cresteri
semnificative ae performantelor. Ma mult decdt atét,
implementarea pe verticala (3D) a sistemelor integrate va
duce la o aglomerare din ce Th ce mai mare a modulelor
integrate pe aceeasi suprafagi de siliciu. Tn acelasi timp,
aceasta integrare 3D ae efecte mgore asupra
performantelor. Spre exemplu, cresterea segmentelor de
interconectare se reflecta intr-o crestere generala a latentei
pe chip. Tn general se constati o schimbare a viziunii n
proiectarea circuitelor integrate cu toate consecintele
rezultate: intérzieri si latimi de banda afectate, suprafata de
siliciu, consumul de energie, toleranta la defecte, metode de
proiectare si verificare CAD [1, 2].

Complexitatea crescénda a sistemelor on-chip (SoC)
multiprocesor, face necesara 0 revizuire a tehnicilor de
comunicatie on-chip. Staii wirdess, TV de Tnata definitie,
telefonia mobila si multe alte dispoztive de complexitate
mare, sunt numai céteva aplicaii care s-au dezvoltat datorita
sistemelor multiprocesor SoC. Tn astfel de chip-uri
constrangerile legate de performante, consumul de energie,
fiabilitate, cost si tolerante la erori sunt extrem de severe.
Implementarea si dezvoltarea efectiva a unei retele on-chip,
necesita un ntreg set de dispozitive dedicate ce alcatuiesc
infrastructura cat s de un set de tehnici s metode de
legatura. Spre exemplu, NoC necesita switch-uri, routere s
protocoae de comunicatie[3, 4].

Tn cel mai scurt timp, implementarea retelelor pe chip vor
fi lucruri cét se poate de obisnuite. Datorita complexitatii
SoC, acestea vor fi drict necesare Tn implementarea
comunicatiilor Tntre diferite dispozitive pe chip. Conceptul
de bazi este de a comunicain interiorul chip-ului Tn acelasi
mod Tn care mesgjele sunt transmise astazi pe Internet [3].
Mai nou, cercetatorii lucreaza la proiectarea sistemel or SoC
multi-nucleu, in jurul diferitelor structuri de interconectare
provenind de la arhitecturile de calcul pardel. O alta directie
de dezvoltare este aceea de constructie personalizati a
interconexiunilor intre diferite arhitecturi. Exista diferite
topologii de retea NoC, propuse de diferite grupuri de
cercetatori: un tip de interconectare mesh, numit Cliche, o
alta topologie bazata pe modelul butterfly, un model



octogon sau pur si smplu, iregular. O caracteristica
importanta a arhitecturilor NoC este aceea ca ea trebuie sa
functioneze independent fata de elementele de procesare sau
de memorare. Acest lucru permite proiectantilor si
optimizeze mediul de comunicatie independent de
funciionditatea sa generad, folosind diferite niveluri de
abstractizare. Privind un sistem SoC complex, ca 0 micro-
retea de blocuri multiple, proiectantii pot Tmprumuta modele
si tehnici din domeniul retelelor de calculatoare sau a
procesirii paraele ainformatiel si si le aplice metodologiei
de proiectare SoC. Microreteaua trebuie sa fie eficienta din
punct de vedere energetic, si asigure o latime de banda
corespunzatoare astfel Tncét ea si nu constituie o limitare
(bottle-neck) pentru Tntregul sistem [5, 6, 7].

Pentru a deveni viabile, regelele NoC necesita suport dat
de instrumentele CAD cu librarii speciaizate, instrumente
de mapare si sinteza FPGA. Cele existente cum ar fi STBus
s AEthered sunt destul de slab dezvoltate. Acest lucru
reprezinta o oportunitate pentru dezvoltarile viitoare n
domeniul NoC-chip-design. Se pot importa pentru retelistica
SoC, diferite metode de simulare sau instrumente existente
pentru diferite nivele de abstractizare. Librariile NoC includ
switch-uri, routere, link-uri si interfete, dand proiectantilor
componente flexibile de imbinare a procesoarelor si a
sistemel or de memorie [5, 8].

Il DISPOZITIV MOBIL CONDUS DE O RETEA
ON-CHIP DE SENZORI INTELIGENTI

Dispozitivul este compus, Tn principa, din doua
componente: 1) SENZORIALA (SENZORI
INTELIGENTI) de cautare a tintei si detectia obstacolé or;
2) INFORMATICA de determinare a tintei, stabilire a
traseului de urmat, analiza si controlul informatiilor preluate
de la senzori. Componenta senzoriala este alcatuita dintr-un
numar mare de senzori de diferite tipuri, special selectai si
montati astfel Tncdt s obtina o cantitate cat mai mare de
infformatie de la acestia. Componenta informatica este
realizata Tn Tntregime pe un dispozitiv reprogramabil FPGA.
Sistemul on-chip (SoC) realizat este practic o refea de unitati
functionade ce au rolul de a receptiona date brute de la
senzori si de a le transforma in c&t mai multd informaie
utila. Fiecarui senzor 1i este dedicat o unitate (inteligentd) de
acest fd. Datorita numarului mare de senzori, unitatile
dedicate lor sunt interconectate printr-o retea interna (NoC).
Aceasta refea prezinta anumite caracteristici, cum a fi: un
protocol dedicat, un sistem de switch-uri, rutere si interfete
de retea, mecanisme de detectie si corectie a erorilor,
protocoa e de rutare a mesgjel or in functie de prioritatilelor.
Ma existd implementat pe cip, un modul principa de
decizie, construit n jurul une arhitecturi MIPS. Acesta are
rolul de a prelua informatia trimisa de unitatile de senzori
inteligenti si unitatea de cautare atintei si de aluadecizii Tn
cazul in care ele nu pot fi luatelanivelul acestora.

Unitatile functionale sunt:

- modul de cautare atintei, implementat casi un automat
asincron ce baleeaza senzorii IR dispusi in cerc (simuleaza
functionarea unui radar), filtreaza datele venite de la acestia
si trimite informatia despre directia sursei catre celeldte
module prin intermediul retelei;

- un modul de detectie a obstacolelor aflate la distante
mai mari de un metru, implementat ca si un automat ce
acceseaza senzorii ultrasonici, obtine date de la acestia, le
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prelucreaza si trimite informatia despre eventuale obstacole
catre celelalte modul g

- un modul de detectie a obstacolelor aflate la distante
mai mici de un metru, cum ar fi pergi sau mobilier,
implementat ca si un automat ce acceseazd senzorii IR
Sharp, obtine date de la acestia, le prelucreaza si trimite
informatia catre celelate module Tn vederea pastrarii unei
distante corespunzatoare fata de acestea;

- un modul de comanda a motoarelor, implementat Tn
jurul unui procesor pe 16 hiti (UC16), ce preia comenzile
venite prin retea si genereaza un semnal PWM pentru
comanda acestora, facand in acelasi timp o trecere lenta prin
zero (in cazul unei comenzi inverse) pentru a nu le
supraincarca;

- modul principal implementat Tn jurul unei arhitecturi
MIPS (pipeline), care arerolul de a preluatoate informatiile
venite de la module si a determina traiectoria de urmat catre
tintd cu ocolirea obstacolel or, folosind tehnici fuzzy. Acest
modul se "activeazd” atunci cand comenzile venite de la
senzori sunt contradictorii, e comportandu-se ca un arbitru.

- switch-urile sunt folosite la directionarea pachetelor
prin retea;

- interfata de retea (NI) preia pachetele din retea si le
transorma Tn date disponibile pentru fiecare modul n parte.
Ele nu sunt neaparat identice, ci sunt adaptate pentru
interfatarea cu fiecare modul Tn parte.

Schema de principiu a dispozitivului de comanda este
prezentata in Figura 1. Nivelele implementate ae aplicatiei
sunt prezentate in Figura 2.

De asemenea se pot folosi dispozitive auto-
reconfigurabile ce-si pot modifica arhitectura de calcul si
cea de comunicatie inter-senzoriala pentru o eficienta sporita
aputerii de calcul cét si adensitatii de programare.
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Datorita complexitatii SoC, reelele pe cip vor fi strict
necesare n implementarea comunicaiilor intre diferite
dispozitive pe cip. Conceptul de bazi este de a comunicain
interiorul cipului Tn acelasi mod Tn care mesgele sunt
transmise astazi pe Internet.
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Figura 2. Arhitectura de baza a aplicatiei.

La fel si sistemele independente dotate cu inteligenta
artificiala si cu un sistem masiv senzorial vor fi obligate sa-
si regandeasca sistemul de comunicaii Tntre blocurile
functionale. Arhitecturile NoC pot fi o soluie la aceste
probleme [9].

M1 STRUCTURA MECANICA PROIECTATA

S-a optat pentru o structura mecanica de tip sasiu, avand
baza un dreptunghi cu lungimea L = 70cm, latimea | = 50
cm si Tnaltimea h = 70 cm. Acest cadru se sprijind pe un
sistem de tre roti dintre care doua motoare si una libera
pivotanta, Figura 3.

Dimensionarea sasiului s-a facut astfel ca pe acesta sa
poatd fi amplasate toate componentele mecanice, electrice,
gectronice, microcontrolere, sistemul de senzori si sursa de
adimentare — baterie de 12V, 60 Ah.

Ca material  de constructie pentru sasiu s-a ales otel
laminat L35.

e

L]
Figura 3. Robot autonom de urmarire atintei.
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V. RETEAUA SENZORIALA

Componenta senzoriala este a catuita dintr-un numar mare
de senzori de diferite tipuri, special selectati si montai astfel
Tncét si se ohtina o cantitate cat mai mare de informatie de
laacestia. Sunt: senzori IR, cu care selocalizeaza o tinta IR;
senzori ultrasonici de detectie a obstacolelor mari aflate |a
distante mai mari de 1m; senzori optici pentru evitarea
ciocnirii cu obstacolele mici si de pastrare a unei anumite
distante fata de pereti. Mai exista si senzori cu efect Hall de
mentinere a directiei. Componenta informatica este realizata
Tn intregime pe un dispozitiv reprogramabil FPGA. Sistemul
on-chip (SoC) redlizat este, practic, o reteainterna (NoC) de
unitati functionale ce au rolul de a receptiona date brute de
la senzori si de ale transforma tn cé&t mai multa informatie
utila. Fiecarui senzor 7i este dedicatd o unitate inteligenta de
acest fel.

Pozitionarea senzorilor pe dispozitivul mobil este
prezentata Tn Figura 4. Este o vedere de sus arobotului si a
modului de plasare a senzorilor. Senzorii IR sunt dispusi
circular ca in figura. Acestia au rolul de a scana ntreaga
zona pe o raza de 8m-10m, Tn cautarea unei surse IR.
Senzorii ultrasonici sunt dispusi pe laturile cadrului metalic
a robotului si sunt folositi la detectia obstacolelor aflate |a
distante mai mari de 1m. Al treileatip de senzori sunt optici
si sunt localizati pe colturile platformel mobile. Scopul lor
este acela de a asigura 0 manevrabilitate corespunzatoare a
robotului, mai ales Tn manevrele de rotire cand colturile sunt
cele mai vulnerabile lalovirea de peregi.

Practic senzorii inteligenti sunt acatuiti din senzori si
unitatile functionale dedicate si implementate in FPGA.
Datorita numarului mare de unitati functionale, acestea sunt
conectate intre ele prin intermediul unel rejele interne
(Network on Chip - NoC). Aceasti refea prezinta anumite
caracteristici, cum ar fi: un protocol dedicat, un sistem de
switch-uri si interfete de retea, mecanisme de detectie si
corectie a erorilor, protocoale de rutare a mesgelor Tn
functie de prioritatile lor. Mai exista, implementat pe cip, un
modul principal de decizie, in functie de informatia primita
prin retea de la senzori, si de determinare atraseului urmarit.
Principal el e probleme ce trebuie rezol vate constau Tn:

- stabilirea numarului si tipurilor de senzori necesari;

- redizarea echipamentului electronic de aimentare si
interfatare intre sistemul senzorial si cel informatic;
- proiectarea arhitecturii  SoC, arhitecturii
determinarea caracteristicilor acestora;

- implementarea pe dispozitivul FPGA a arhitecturii SoC;

- implementarea pe dispozitivul FPGA a arhitecturii NoC si
realizarea conexiunilor intre blocurile functionale ale SoC
(switch-uri).

NoC si

Tinta este 0 sursa IR cautata cu gutorul unui radar IR
alcituit din 8 senzori dispusi echidistant pe circumferinta
unui cerc. Tn momentul cand se determina directia tintei,
robotul de orienteazi si se Tndreaptd catre aceasta. La
aparitia unui obstacol, algoritmul de detectie si ocolire a
obstacolelor se activeaza, dupa care tinta este cautata din
nou.
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V. MODULUL INFORMATIC DE DETERMINARE
A TINTEI, STABILIREA TRASEULUI MOTOARELOR
CONDUCATOARE, ANALIZA SI CONTROLUL
INFORMATIILOR PRELUATE DE LA SENZORI

Fiecarui senzor 1i este dedicata o unitate functionala care
este de fapt un automat ce acceseaza senzorul dedicat si
citeste datele generate de acesta. Automatele au céteva
caracteristici specifice sistemelor cu senzori inteligenti. Ele
sunt adaptive la mediu, Tn sensul ci Tsi optimizeaza
activitatea de detectie si comunicare in functie de cerintele
mediului. Spre exemplu automatul de cautare atintel, in caz
Cé tintanu este gasita, comanda robotul si faca o miscare de
rotatie de 30°, Tn Tncercarea de a o gasi. Daca nici acum nu
este gasita tinta, robotul de opreste. Un at exemplu ar fi
acela ci automatele de detectie a obstacolelor determina si
distanta pana la acestea fortdnd, Tn functie de aceasta, o
rotatie mai lenta sau ma rapidi a motoarelor. O dta
caracteristica este aceea ca datele sunt Tnregistrate, filtrate
iar rezultatul este doar informatie utila.

Arhitectura NoC consta dintr-o retea stea de switch-uri
(Figura5). Blocurile functionale au intrarea de date legata la
un switch iar iesirea este legata la switch-ul adiacent. Aceste
unitati  functionale sunt diferite din punct de vedere
arhitectural si functional, in functie de tipul senzorului pe
care-l controleaza. Din acest motiv sunt necesare blocuri de
interfatd cu reteaua.

Unul din blocurile functionale este rezervat pentru un
modul principal de decizie. Acesta se activeaza doar Tn
situatiile "delicate’ cand sunt Tntalnite mai multe obstacole
Tn directii diferite. Deciziatraseului de urmat seiain functie
de informatia primita de la modulele de senzori inteligenti,
folosind un sistem fuzzy de calcul ce urmareste spatiul liber
dintre obstacole. Acest modul este construit in jurul unui
procesor MIPS pe care este implementat algoritmul fuzzy.

Tntr-un alt bloc resursi este implementata o unitate de
comanda a motoarelor, Tn jurul unui procesor UC16. Acesta
primeste comanda fie de la modulul principa, fie de la
oricare alt modul si activeaza motoarele prin generarea unui
semnal PWM. Trecerea prin zero (la comanda motoarel or)
se face lent, pentru anu le suprasolicita

Unitatea de cautare a tintei prezinta doua automate ce
lucreaza Tmpreuna: de scanare si de citire a senzorilor.
Automatul de scanare activeaza pe rand fiecare receptor IR.
Tn functie de semnalul dat de receptorii IR, automatul de
citire asenzorilor determina pozitia tintei (dupa un proces de
filtare a datelor) si genereazd un mesg catre unitatea de
interfatare cu reteaua care, la réndul e, trimite un pachet de
comanda catre unitatea de comandi a motoarelor. De
asemena pachetul poate fi citit de catre toate modulule de pe
retea. Acest pachet are prioritatea minima.

Cele doua unitiati de detectie a obstacolelor sunt
asemanatoare. Difera doar automatele de activare a
senzorilor si de citirealor. Tn cazul detectiei obstacolelor la
distantd ma mare de un metru automatul genereaza rafale de
opt impulsuri cu o frecventd determinata pentru activarea
senzorilor ultrasonici. Acestia raspund cu un semnal treapta
de lungime diferita functie de distanta pana la obstacol.
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Acest semna treapta este receptionat de un at bloc
"numarator”, care determina lungimea lui. Astfel se poate
estima cu o precizie buna distanta pana la obstacol. Se
genereaza un pachet de comandd a motoarelor care sunt
activate In functie de distanta: mai rgpid sau mai lent.

Tn cazul detectiei obstacolelor la distantd mai mica de un
metru automatul genereaza un tren de impulsuri cu o
frecventa prestabilita pentru activarea senzorilor optici.
Raspunsul acestora este seria pe semnaul ceas trimis.
Cuvantul serial receptionat este direct proportional cu
distanta pana la obstacol. La fd, se genereaza un pachet de
comandi a motoarelor care sunt activate in functie de
distanta: mai rapid sau mai lent.

Fiecare modul are o adresa unici in cadrul retelel si este
conectat |a switch-uri prin intermediul interfetei de retea. Tn
Figura 5 este prezentatid schemaretelei de senzori inteligenti
implementata on-chip.

Tntregul modul informatic este implementat pe un circuit
FPGA si este compus din sase blocuri functionale (Figura
5). Fiecare modul are o anumita prioritate pe care switch-
urile o iau Tn calcul latratarea pachetelor in caz de conflict.
Prioritatea maxima o are modulul principa (PO), iar cea
minima o are modulul de cautare tinta (P3).

Modul Prioritate  Adresa
Modul senzori de cautare tinta P3 A0
Modul senzori de detectare P2 Al
obstacole> 1m

Modul senzori de detectare P1 A2
obstacole< 1m

Modul  principal  (prelucrare PO A3
numerica, urmarire tinta,

selectare traseu optim,....)

Modul comanda motoare A4

Switch-uri (handler de mesgje)
Tabd 1. Prioritatile si adresele modul€elor.

Modulele senzori si modulul principal genereaza mesaje a
caror prioritate sunt mentionate in partea dreapta (Tabel 1).
Adresdle fiecarui modul sunt notate n ultima coloanid a
tabelului. Modulul cu adresa inferioara trimite mesgje catre
toate modulele cu adrese superioare. Adresa inferioara este
AO si este asignatd modulului de detectie a tintei, iar cea
superioara este A4 pentru modulul de comanda a
motoarelor. Tn acest mod se asiguri o informare permanenti
amodulelor din refea asuprasituatiel existente.

Am ales 0 modditate de rutare statica, fara coliziuni,
bazata pe dot-uri. Fiecare switch prezinta patru iesiri si
patru intrari (buffer-ate). Acestea sunt notate cu O0-O3,
respectiv 10-13. De asemenea switch-ul mai contine si un
bloc logic de rutare. Acesta congine o tabela de rutare cu
sase randuri (sase dot-uri) si patru coloane (patru iesiri).
Tabele cu slot-uri corespunzatoare celor doua switch-uri
sunt prezentate in Figura 6.

Matricea de rutare este pilotatd de un numarator modulo
6. Ea activeaza semnalele DIR si P pentru a deschide
traseele de rutare.
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s-au redlizat tabelele cu slot-uri 6-2 si 6-3. Mesgjul circula n

mod pipeline de lasursa ladestinaie.

Fiecare modul proceseazi datele independent de celelate
module realizand un model de calcul paralel. Modulele sunt
intermediul pacheteor trimise. Acestea pot lua decizii

informate Tn permanenta de situatia prezenta din retea prin
separat Tn functie de aceasti situaie.

activarea slot-urilor este prezentata in Figura 7.

Regula de trimitere a pachetelor este urmatoarea: modulul
Cu prioritatea cea mai mici trimite pachete catre toate

modulele cu prioritate superioara, inclusive modulului de
comanda a motoarelor. Din aceasta regula si din tabelul 6-1
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Raportandu-ne la adresele modulelor, rezulta urmatoarele

trasee dle mesgjelor: AO — Al, AO - A2, AO— A3, A0 —
Schema de dirijare a pachetdor prin  switch-uri

Figura 5. Reteaua de senzori inteligenti
A4, Al — A2, Al — A3, Al — A4, A2 — A3, A2 — A4,

A3 — A4



00| 01 02| O3 Q0 01 02 03

S0 10 2 [s1|2 I1
51 10 | 11 s2 | 11
52 I1 | IO 53| 11
S3 I1 |10 | s4 |12 11
84 I0 | 1IN S5 11
S5 10 12 || s0 |11

Figura 6. Tabelade dot-uri (SW1 and SW2).
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Figura 7. Schema de distribuire a pachetelor Th switch-uri.

VL. STRATEGIA DE NAVIGARE

Tehnica folosita, bazata pe agoritmul de "propagare
Tnapoi”, permite optimizarea on-line a parametrilor
sistemelor fuzzy, prin minimizarea unor functii de cost.
Tntreg agoritmul este implementat Tn modulul principal, Tn
prosesorul MIPS.

Se foloseste o strategie reactiva de navigare, ce implica
detectarea unui spatiu fara coliziuni si urmarirea tintei,
inspiratd din comportamentul uman (care consta n
detectarea unui spatiu liber in timp ce cauta tinta).
Navigarea este obtinuta prin detectarea mijlocului vaabil
din spagiul liber cand robotul trece printr-un mediu
dezordonat si se bazeaza complet pe informatiile senzoriale.
Detectarea unui spagiu fara coliziuni este construit cu un
STFIS care controleaza viteza unghiulara o si vitezaliniara
v a robotului mobil. Variabilele @ si v sunt calculate Th
permanenta de modulele de senzori inteligenti implicate, iar
reteaua este informata Th permanenta cu valorile lor.

Structura unui FIS este compusi din functii membre
triunghiulare cu scopul de a extrage si a reprezenta usor
rezultatele finae. Astfel, vaorile de iesire y (o sau v) sunt
date derelatia:

i sunt valorile de adevar pentru fiecare components si

greutatile aferente acestora.

Arhitectura de studiu este reprezentata in Figura 8.
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Figura 8. Arhitectura simplificatd a unui sistem de
conducere STFIS.

VII. CONCLUZII

A fost dezvoltata 0o metoda de navigare intr-un mediu
necunoscut, care se bazeaza pe prelucrarea informatiilor
venite de la un numar mare de senzori, spre deosebire de
aplicatiile asemanatoare Tnh care senzorii de ghidare erau
Tntr-un numar limitat. Aplicatia are la baza combinarea
comportamentelor elementare  obtinute cu  gutorul
rasionamentelor vagi si de sistem FIS.

O alta contributie importantd adusa este implementarea
unei retele on-chip de topologie stea. Avantgul acestui
model de rejea este ca ofera o siguranta sporita Tn transmisia
pachetelor, neexistand situatii de congestie a traficului de
date.

Avéand Tn vedere necesitatea realizarii unui agoritm de
Ciutare, recunoastere si urmarire aunei tinte, am conceput si
realizat unul Tn vederea rezolvarii problemel de navigare a
unui robot Tntr-un spatiu necunoscut. Algoritmul este
implementat pe platforma MIPS si prelucreaza informatia
receptionatd de la modulele de senzori inteligenti prin
intermediul retelei on-chip.
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