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Se prezintă un sistem digital proiectat pentru stimulatoarele musculare. În acest scop este propus un model Simulink 

pentru implementarea formei de undă generată de către stimulator. Diagrama bloc a fost convertită direct în VERILOG pentru 
a implementa proiectarea hardware particularizată. În multe cazuri, acest obiectiv necesită o proiectare amplă. Totuşi, în cazul 
prezentat s-a realizat o implementare rapidă şi simplă a codului VERILOG prin maparea directă a proiectării. Acest model a 
fost implementat în FPGA folosind placa de dezvoltare bazată pe un circuit FPGA cu o dimensiune de 1600 K porŃi. 

 
 
 

CONTROLUL ŞI TESTAREA ÎN LABORATOR A NEUROPROTEZELOR 
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Se trec în revistă, la modul comparativ, câteva metode care pot fi implementate în neuroproteze. Neuroprotezele sunt 
dispozitive electronice care incorporează inteligenŃă artificială sub forma unor programe dedicate controlului stimulului 
electric furnizat muşchilor unui paraplegic. Prin controlul aplicat acesta poate fi ajutat să realizeze acŃiuni complexe de 
menŃinere a ortostaŃiunii sau chiar recuperarea mersului. Deoarece testele clinice ale neuroprotezelor presupun diverse acŃiuni 
mari consumatoare de timp şi resurse, se propun câteva dispozitive mecatronice care pot emula mişcarea corpului uman, 
considerat a fi supus acŃiunii unei neuroproteze. 

 
 

CONVERTOR DE FRECVENłĂ CU RNSIC ŞI INVERTOR PWM PENTRU 
AUTOCOMANDĂ VECTORIALĂ A MAŞINII DE INDUCłIE 
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Se descrie o metodă de autocomandă vectorială cu ajutorul unui invertor trifazat PWM. Se redă schema de principiu a 
unui convertor de frecvenŃă cu un invertor trifazat ce conŃine şase dispozitive IGBT. Metoda de autocomandă vectorială, 
descrisă în lucrare, are acelaşi obiectiv ca şi comanda vectorială, dar se bazează pe o anumită comportare a invertorului PWM 
în regim tranzitoriu care alimentează maşina de inducŃie, simplificându-se în acest fel schema de comandă. În concluzie, 
metoda de autocomandă vectorială a maşinii de inducŃie alimentate printr-un invertor PWM constă în comandarea în conducŃie 
numai a două tranzistoare de putere sau tiristoare GTO, pe duratele de pauză ale pulsurilor tensiunilor pe faze, atunci când 
aceste tensiuni ar trebui să se anuleze 

 
AFIŞOR DE COORDONATE ECHIPAT CU MICROCONTROLERUL AT89S8253 
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Se descrie structura hardware a unui afişor de coordonate care conŃine un system de aplicaŃie echipat cu 
microcontrolerul AT89S253 şi două afişoare alfanumerice HDSP2112. Această structură este utilizată de un system de asistare 
a tragerii artileristice a proiectilelor, pentru afişarea coordonatelor. Mesajele de comandă recepŃionate de system sub formă de 
cadre sunt analizate şi interpretate prin soft pentru afişarea coordonatelor, a mesajelor de informare sau de eroare, pentru 
testare şi verificare. 

 

UTILIZAREA LOGICII FUZZY EXTINSE (TYPE-2 FUZZY LOGIC) PENTRU 
PROIECTAREA SISTEMELOR DE NAVIGARE AUTONOME 
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Având în vedere interesul deosebit privind dezvoltarea unor sisteme autonome capabile să se deplaseze în condiŃii reale, 

variabile, de mediu, se propune utilizarea logicii fuzzy, în particular a logicii fuzzy extinse, pentru realizarea unor sisteme 
inteligente, capabile de performanŃe deosebite. 

Utilizarea logicii fuzzy extinse permite abordarea problemelor cu un grad ridicat de incertitudine, navigarea într-un 
mediu necunoscut, cu obstacole, fiind unul dintre cele mai potrivite exemple. 

SoluŃia propusă permite utilizarea unui limbaj descriptiv pentru instruirea robotului, acesta fiind capabil ulterior să 
înveŃe şi să-şi adapteze setul de reguli la condiŃiile reale de mediu în sensul optimizării traiectoriei şi a vitezei de deplasare. 


