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Rezumat

Lucrarea presupune realizarea unei aplicatii care sa controleze deplasarea unui sistem mobil
folosind semnale acustice, aceste semnale sunt, de fapt, sunete/semnale sinusoidale curate de
diferite frecvente din spectrul audio, maxim 3 kHz. Aceste semnale vor fi emise pe rand de doua
boxe audio, fiecare emite o frecventa caracteristica.

Principiul de functionare este unul simplu, sunetul este achizitionat folosind un circuit de tip
microfon si este prelucrat de o platforma de dezvoltare, Raspberry Pi 3, pentru a lua decizii si a
pune Tn miscare sistemul mobil. Prelucrarea se face cu scopul de a obtine marimea caracteristica
semnalului ce ajuta la implementare, aceasta marime este amplitudinea sau puterea semnalului.
Procesul aplicat asupra semnalului pentru a obtine marimea de interes este numit transformata
Fourier rapida, ce implica translarea semnalului din domeniul timp Tn domeniul frecventa. Aceasta
trecere din timp in frecventa are loc pentru a usura prelucrarea semnalului, calculele simplificandu-
se semnificativ.

Principala caracteristica care trebuie urmarita indeaproape si mentinuta constanta este
frecventa de esantionare, pentru a asigura un calcul al FFT cat mai corect si o interpretare precisa a
rezultatelor returnate de aceasta.

In urma unei analize a perioadei de esantionare asigurati de Raspberry s-a constat cd aceasta
nu numai ca nu este constanta mai apar si unele intreruperi ale procesului asociat aplicatiei de catre
alte procese care mai ruleaza Tn acelasi timp n sistem. Aceste Tntreruperi apar datorita sistemului de
operare care ruleaza pe platforma, astfel mai exista multe alte procese care au nevoie de atentia
procesorului.

Solutia la aceasta problema a venit prin interfatarea Raspberry Pi cu un microcontroller care
poate asigura o perioada intre esantioane constanta, FRDM KL25Z. Cele doua platforme vor face
schimb de date folosind interfata de comunicatii SPI ce asigura viteze mari de transmisie a datelor.
Deoarece modulul microfon transmite datele prin SPI si acesta platforma beneficiaza doar de o
interfata SPI s-a hotdrat sa se implementeze o interfatda SPI sotware pentru comunicatia cu
micofonul. In urma implementarii si testirii functiondrii s-a constatat c& nici in acest mod nu este
asigurata o frecventa de esantionare constanta, variind intre 20 si 22 kHz.

O alta varianta de implementare este instalarea unui pin suplimentar pe iesirea microfonului,
conectarea acestuia la un pin ADC al FRDM si folosirea unuei intreruperi pentru a asigura perioada
de esantionare constanta.

In urma unei calibrari, pe baza magnitudinii semnalului se determina distanta fatd de sursele
de sunet si se deplaseaza sistemul. Miscarea implementata este una de tip inainte Tnapoi, pentru a
ajunge la punctul destinatie sistemul se pune In miscare un anumit timp, dupa care se fac masuratori
pentru determinara punctului in care se afla, se procedeaza asa pana se ajunge In puctul destinatie.



