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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de evitare a blocajului in
trafic a autovehiculelor de interventie, in intersectiile
semaforizate. Sistemul conform inventiei este constituit
dintr-o placa cu microcontroler (MARD1), amplasata la
bordul unui autovehicul, alimentata cu 9 V de la un bloc
de alimentare (BA), care comanda un senzor de orien-
tare (SO) care, impreuna cu o busola digitalda (BD), va
determina coordonatele punctelor cardinale, iar prin
intermediul unui bloc emitator (E) se transmite, prin
radiofrecventa, cu o frecventa de lucru de 433 MHz,
rezultatul determinarilor catre un bloc receptor (R) care
este conectat la o altd placa avand microcontroler
(MARD2), amplasatéd pe panoul unui semafor si
alimentata de la acesta, cu misiunea de a schimba
culorile semaforului in functie de comanda primita de la
placa cu microcontroler (MARD1) de la bordul
autovehiculului de interventie, Tnainte ca acesta sa
ajunga in intersectie.
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Sistem pentru evitarea blocajului in trafic a autovehiculelor de
interventie

Inventia se referd la un sistem de evitare blocajului in trafic a autovehiculelor de
interventie, in intersectiile semaforizate.

In acest scop este cunoscuti o solutie ,,Advanced Driving Assistance Systems
(ADAS)”, ce utilizeaza navigatia GPS si este necesara folosirea comunicatiilor prin satelit,
solutie ce se preconizeaza ca va fi implementata in 2020 in Europa de Vest.

Aceasta solutie prezintd urmatoarele dezavantaje:

- pret de cost ridicat;
- fiabilizate scazuta;
- utilizare greoaie.

Sistemul pentru evitarea blocajului in trafic a autovehiculelor de interventie, conform
inventiei, inlaturd dezavantajele mentionate mai sus, prin aceea ca acest sistem asigurd o mai
bund desfasurare a traficului rutier in intersesctiile aglomerate cu scopul de a evita blocarea
vehiculelor de interventie in trafic.

Avantajele inventiei sunt:

- imbunatatirea serviciilor vehiculelor de interventie prin evitarea unei faze de
blocare a intersectiei.

- pret de cost redus;

- fiabilitate ridicata;

- utilizare simpla.
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Se da in continuare un exemplu de sistem pentru evitarea blocajului in trafic a
autovehiculelor de interventie in legdturd cu figura 1 care reprezintd schema bloc a
sistemului.

Acest sistem va fi utilizat in intersectii pentru a veni in ajutorul masinilor de
interventie, astfel incat acestea sd nu stea in asteptare pand cand se elibereaza o banda de
circulatie in caz cd toate benzile de pe sensul de mers sunt ocupate. Astfel sistemul se
compune dintr-un ansamblu de doud placi cu microcontrolere de tip ATMEGA168 ce vor fi
amplasate, unul la bordul autovehicului si ;/a avea atat rol de dirijare cat si de emitator, iar
al doilea va fi plasatri)g I;élnoul ‘semaforului si va avea rol atat de receptor cét si de luarea
deciziilor. L;.«Eopierea de intersectie a vehiculului prioritar, indiferent de culoarea
semaforului din acel moment pe sensul de mers, semaforul va indica culoarea verde, in
timp ce pe celelalte sensuri de mers va aparea culoarea rosie.

Pentru realizarea sistemului am folosit doua placi de comanda de tip ARDUINO
MINI cu microcontrolere, MARDI1 si MARD2. Placa cu microcontroler MARDI,
alimentata cu 9V de la blocul de alimentare BA, comanda un senzor de orientare SO de tip
RDCM-802 care impreuna cu o busola digitala BD va determina coordonatele pentru cele
opt puncte cardinale, iar blocul emitator E va transmite rezultatul masuratorilor in cod binar
pe trei biti catre blocul receptor R. Emitédtorul E va trimite semnalul final cétre blocul
receptor R care este conectatd la placa cu microcontroler MARD?2 ce va fi alimentata de la
semafor, acesta avind misiunea de a schimba culorile semaforului in functie de comanda
primita de la placa cu microcontroler MARD1. Componentele utilizate sunt achizitionate
din comert, spre exemplu, busola digitala BD si senzorul de orientare SO sunt produse de
Geosensory. Comunicatia intre blocul emitator E si blocul receptor R se realizeaza prin
radiofrecventd pe o distantd de aproximativ 500 m. Frecventa de lucru pentru aceste module
va fi de 433 Mhz. Sistemul va schimba culoarea tuturor semafoarelor din intersectie cu
aproximativ 15 secunde inainte ca masina de interventie sd ajungd in intersectie (dacd
vehicului se deplaseaza cu o viteza de aproximativ 100 km/h).

Sistemul pentru evitarea blocajului in trafic a autovehiculelor de interventie,

conform inventiei, poate fi reprodus cu aceleasi caracteristici §i performante ori de cate ori
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este necesar fapt care constituie un argument in vederea respectdrii criteriului de

aplicabilitate industriala.

Se da in continuare o secventd de cod sursd pentru sincronizarea semafoarelor:

#include <sys/types.h>
#include <sys/ipc.h>
#include <sys/sem.h>
#include <sys/shm.h>
#include <sys/msg.h>
#include <stdio.h>
#include <unistd.h>
#include <stdlib.h>
#include <string.h>
#include <time.h>
#include <sys/wait.h>
#include "pv.c"

#define SEMPERM 0666
void rut_sem(int semid);
int initsem(key_t semkey);
int initshm(key_t shmkey);
void *attach(int shmid);

int *mem;
int main(void)

{

}

int status=0;

key_t semkey=0x200;
key_t shmkey=0x400;
int semid;

int i;

int shmid;

semid=initsem(semkey);
shmid=initshm(shmkey);

mem=attach(shmid);
*mem=0;

for(i=0;i<4;i++)

if (fork()==0){
rut_sem(semid),
return 0;

}
do

printf("Wait\n");

if(waitpid(- 1,&status,0)<0)

{
perror("Waitpid<0 ");
Ifexit();

}

!
while (\WIFEXITED(status) && WIFSIGNALED(status));

printf("%d\n",*mem);



void rut_sem(int semid)
{
pid_t pid;
pid=getpid();
int i=0;
while(1)
{

P(semid);

printf("\n: \n");
printf("Procesul %d este in regiunea crititca\n",pid);
if (*mem>40)

V(semid);
printf("END Procesul %d i=%d\n",getpid(),i);
break;
!
i++;
*mem=*mem-+]1;
printf("mem=%d\n", *mem);
sleep(random()%3);
printf("Procesul %d i=%d\n",getpid(),i);
printf{"Procesul %d paraseste regiunea critica\n",pid);
V(semid);
printf("\n \n\n\n\n");
H
exit(0);
}

int initshm(key_t shmkey)
{
int shmid;
if ((shmid=shmget(shmkey,1 00,SEMPERM | IPC_CREAT))<0)
{
perror("Eroare shmget()");
exit(1);
H

return shmid;

}

void *attach(int shmid)

{
void *p;
if ((p=shmat(shmid,0,0))<0)
{

perror("Eroare shmat");
exit(1);

t

return p;

}

int initsem(key_t semkey)
{
int semid;
if((semid=semget(semkey,| ,SEMPERM | IPC_CREAT))<0)
{
perror("Eroare semget");
exit(2);
}
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if (semctl(semid, 0, SETVAL, 1)< 0)

{

perror("Eroare semctl\n");
exit(1);
¢

return semid;

H

I
Iipv.c

static void semcall(int semid, int op)

{
struct sembuf pbuf;
pbuf.sem_num = 0;
pbuf.sem_op = op;
pbuf.sem flg=0;
if (semop(semid,&pbuf, 1)<0)
{

printf("Eroare semop\n");
return;

}
void P(int semid)
{

semcall(semid, -1);
¥

void V(int semid)

semcall( semid, 1);
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Revendicare

Sistem pentru evitarea blocajului in trafic a autovehiculelor de interventie, conform
inventiei, este constituit dintr-o placa cu microcontroler (MARDI1), alimentata cu 9V de la
blocul de alimentare (BA), ce comanda un senzor de orientare (SO) care impreund cu o
busold digitala (BD) va determina coordonatele pentru cele opt puncte cardinale, iar prin
intermediul blocului emitator (E) rezultatul masuratorilor va fi trimis catre blocul receptor
(R) prin radiofrecevta cu o frecventa de lucru de 433 MHz si care este conectat la placa cu
microcontroler (MARD?2) ce va fi alimentatd de la semafor, caracterizat prin aceea ca,
sistemul este capabil sa schimbe culorile semaforului la apropierea de intersectie a
vehiculului de interventie, indiferent de culoarea semaforului din acel moment pe sensul de
mers, semaforul va indica culoarea verde, in timp ce pe celelalte sensuri de mers va aparea

culoarea rosie.
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