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Un dispozitiv mobil autonom (pe care o vom denumi masina in continuare) va urmari
un obiect aflat in miscare sau stationare prin schimbarea directiei (rotatie in jurul axei sale) si
prin deplasare daca obiectul isi schimba pozitia in plan orizontal.

Aceste sarcini vor fi indeplinite in mod autonom cu ajutorul unor senzori ce radiaza
ultrasonor cat si infrarosu, in timp ce masina va efectua un viraj in stanga sau dreapta cu o
viteza constanta pentru pozitionarea perpendiculara a masinii cu obiectul sau se va deplasa
inainte sau inapoi in functie de o distanta stabilita dintre masina si obiect.

Atunci cand obiectul initial detectat nu se mai afla in aria de acoperire, masina se
opreste si din pozitia in care a ramas oprita verifica mereu in vecinatatea ei cea mai mica
distanta dintr-un interval predefinit de valori receptionata de la senzori.

De asemenea, masina dispune pe langa modul automat de executie al sarcinilor de mai
sus si de un mod manual in care utilizatorului i se ofera accesul de a controla de la distanta
masina cu ajutorul oricarei telecomenzi ce functioneaza la o frecventa standard, insa este
important de mentionat faptul ca nu toate semnalele receptionate sunt recunoscute, acestea
fiind necesare sa fie incluse si in algoritmul de identificare a comenzii.



