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Pérmbledhje

NEé kuadér té kétij projekti éshté punuar pér realizimin e nj€ sistemi informimi t€ gendrés s€ ndihmés
sé& shpejté pér nj€ aksident rrugor. Nisur nga numri gjithmoné e mé shumé né rritje 1 aksidenteve
rrugore, lind nevoja pér njé€ sistem automatik, i cili bé€n t€ mundur monitorimin dhe informimin e
aksidentit kudo ku ai ndodh gjaté udhétimit.

Sistemi bazohet térésisht né¢ mikrokontrollerin e familjes PIC (Peripheral Interface Controller)
(1). Parimi i kétij punimi konsiston né€ thirrjen e njé alarmi (interrupt), kur ndodh njé aksident
automobilistik; alarmi shfaget né rastin e pérplasjes sé automjetit me njé automjet tjetér ose, kur
ndodh rrotullimi i tij pér shkak t€ daljes nga rruga. N& rastin e shfagjes sé fenomenit, nép&rmjet
pajisjeve q€ pérbéjné sistemin, realizohet procedura e ngritjes sé thirrjes duke mundésuar njoftimin
e gendrés s€ monitorimit t& aksidenteve. Pércaktimi i pozicionit ku ka ndodhur aksidenti jepet
pérmes modulit GPS (2) dhe modulit GSM (3) duke transmetuar t€ dhénat e sakta drejt gendrés sé
kontrollit.

Avantazhet qé¢ sjell implementimi i kétij projekti né industriné e automjeteve, si dhe né automobilat
aktualisht né pérdorim jané: reduktimi i kohé&s s€ ndihmés s€ shpejté pér personat e 1énduar, pakésimi
1 mundésisé pér vdekje, si dhe reduktimi i ndjeshém i vonesave né kohé, qé shkaktohen nga trafiku
1 gjeneruar nga aksidenti.

Fjalé celés: Mikrokontroller, PCB, kuarc.

THE DESIGN OF FIRST AID SYSTEM FOR A CAR ACCIDENT, BASED ON PIC
16F887 MICROCONTROLLER

Abstract

This project consists in the realization of an information system of the first aid center for a car
accident. Because of the increasing number of the car accidents, an automated system has become
necessary, which enables the monitoring and information of the accident wherever it happens during
the ride.

The system is totally based on the PIC family microcontroller (Peripheral Interface Controller) (1).
The principle of this work consists in an alarm call (interrupt), when a car accident occurs; alarm
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displays when a collision with another vehicle occurs or it rotates because it goes out of the road. In
the case the phenomenon occurs, the procedure to establish the call is activated, enabling accident
monitoring center notification. The determination of the position of the accident is given by the GPS
module (2) and the GSM module (3) transmitting the correct data to the control center.

The advantages of this implementation in the automotive industry, as well as in the current vehicles
are: reduced first aid time to injured persons, reduced possibility of death, as well as significant
reduction in time delay that is generated by the traffic caused by the accident.

Key words: Microkontroller, PCB, Quarc.

1. Hyrje

Realizimi i sistemit mbéshtetet né disa faza té njépasnjéshme me géllim plotésimin e kérkesave t& projektit.
Sistemi konsiston né tre pjesé t€ réndésishme:

1. Ndértimi i bllokskemés (4), duke pérfshiré modulet e veganta, si sensorét e ndryshém pér leximin e

informacioneve, g€ vijn€ nga gjendjet fizike t€ automjetit, duke vazhduar me njésin€ e afishimit té
té dhénave né ekranin e sistemit. Gjithashtu njé njési tjetér e vecanté éshté edhe rivendosja (reser)
né rastin e nj€ aksidenti pa pasoja té rénda.

2. Ndértimi i algoritmit (5, 6, 7, 8), pér t€ pércaktuar ligjin e ndryshimit t€ gjendjeve té sistemit, né

funksion té dukuris€ qé shfaget n€ modulet e elementeve lexues t&€ proceseve fizike.

3. Procesi i programimit té mikrokontrollerit (9), gé €shté dhe njésia kryesore e t€ gjithé sistemit,

pasi mbi t€ pércaktohen rregullat e implementimit t€ algoritmit né fjalé.

Para implementimit t€ fazave té lartpérmendura jemi njohur me mikrokontrollerin pérmes studimit
té literaturés (10), duke u pérqgendruar n€ disa nga karakteristikat m€ té réndésishme té tij si:
arkitektura e brendshme e chip-it, madhésia e regjistrave qé pérdoren nga makina, numri i hyrje/
daljeve analoge pér konvertimet e sinjaleve analoge né numerike dhe anasjelltas. Gjithashtu, njé
element tjetér studimi ka gené edhe kontrolli i shpejtésisé sé ekzekutimit té instruksioneve, né€ varési
té oshilatorit t€ pérdorur. Simulatori i pérdorur pér ndértimin e t€ gjithé skenarit ésht¢ PROTEUS
8 (11), i cili pérfshin t€ gjith€ modelet e ndryshme té mikrokontrollerave t€ familjes s€ mir€njohur
PIC. Gjithashtu, né€ két€ simulator jepet mundé&sia e ndértimit praktik t€ sistemit, duke e printuar
praktikisht né PCB, fal¢ algoritmeve q€ jané implementuar né két€ sofiware pér minimizimin e
rrugéve lidhése ndérmjet komponentéve, ku mé pas vendosen elementet fiziké t&€ projektit. N&
kéndvéshtrimin programues i jemi referuar gjuhés s€ programimit mikroC Pro for PIC (12), e
cila ésht€ projektuar nga industria Mikroelektronic posagérisht pér familjen PIC, duke ju referuar
arkitektur€s s€ brendshme té tij. Implementimi i kodit burim realizohet népérmjet mikroProg Suite
for PIC (13) duke lidhur mikrokontrollerin me sistemin kompjuterik népérmjet standardit RS232.

Né vazhdim do té ndalemi mé& n€ detaj me ecuriné e ndértimit t& projektit.
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2. Bllokskema e sistemit

N¢ fig. 1 jepet bllokskema mbi t€ cilén €shté konceptuar sistemi i informimit té gendrés sé¢ ndihmés sé
shpejté pér njé aksident rrugor. Modelet e elementéve, qé gjenden n€ brendési t€ moduleve té vecanta
pérbéhen nga sensorét e shtypjes (14); karakteristiké e kétyre elementéve éshté forca e shtypjes, e cila
aplikohet né sipérfagen e tyre duke u shndérruar né njé sinjal elektrik né funksion té madh&sisé s€ forcés
q¢ aplikohet. Moduli i dyté€ i sensorit pérfshin gjiroskopin (14) pér pércaktimin e pozicionit né t€ cilin
ndodhet objekti (n€ két€ rast automjeti). Modeli ENC — 03R (15) shndérron argumentin e kéndit, né
njé sinjal elektrik t€ ndryshueshém né lidhje me variablin e kohés. Ky sinjal mé pas konvertohet nga
njésit€ ADC t€ mikrokontrollerit, duke e koduar né nivele numerike sinjalin e lexuar. Oshilatori i kuarcit
&shté nj€ qark i jashtém i ndértuar me géllim pérforcimin e shpejtésis€ s€ cikleve té orés, q€ pérdoren pér
sinkronizimin e njésive pérbérése t&€ makinés. Blloku i ushqimit &shté pérgjegjés pér furnizimin me energji
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elektrike té té gjithé sistemit. Né literaturén e projektit, kjo njési konverton sinjalin alternativ me vleré€
efektive 220V (AC) né€ njé sinjal t€ vazhduar 5V (DC). Né€ rastin e aplikimit t€ sistemit n€ njé automjet
fizik €shté e nevojshme, g€ kjo njési t€ shndérrojé sinjalin 12V (DC) né 5V (DC). Njésia e rivendosjes
&shté pérgjegjése pér t€ rickzekutuar té gjithé programin e kontrollerit nga fillimi, né rastin kur kemi njé
aksident jo té réndé. Ky sinjal shkaktohet nga ana e veté pilotit t€ automjetit, dhe mé pas shndérrohet né njé
komandé pér mikrokontrollerin. Moduli MAX 232 (16) &shté€ njé€ njési elektronike e integruar, me elementé
ndihmés, t€ cilét mundésojné konvertimin e njé protokolli sipas standardit 232, n€ protokollin e kérkuar
nga standardi i makinés né fjalé. Eshté zgjedhur ky model komunikimi me géllim pérshtatjen e sistemit me
modulet profesionale kompjuterike, q€¢ ndodhen né laboratorét e inxhinierive t€ késaj fushe, duke e béré
kontrollerin si njé€ pajisje fleksib&l pér t’u pérdorur edhe pér situata té tjera projektuese. Pérveg njésis€ sé
leximit t& informacioneve nga sensorét dhe sinjalizimit g€ gjenerohet nga mikrokontrolleri sipas vendimit
té pércaktuar né€ funksion t& algoritmit, kryhet edhe procesi i alarmit nga njésia e GPS dhe GSM. GPS (2)
pércakton vendndodhjen né té cilin ndodhet objekti. GSM (3) €shté pérgjegj€se pér komunikimin ndérmjet
numrit t€ sistemit informues dhe numrit té njésisé s€ ndihmés sé shpejté, duke i dérguar t€ dhénat e sakta
mbi lokalitetin e aksidentit. Ideja e GPS dhe GSM bazohet n€ ndértimin e njé aplikacioni android, q€ do té
komunikoj€ me llogaritésin elektronik.

3. Ndértimi i algoritmit té sistemit
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Nisur nga bllokskema e dhéné n€ paragrafin e méparshém (fig. 1), né fig. 2 jané paraqitur hapat pér projektimin
e sistemit t€ ndihmés sé shpejté bazuar né mikrokontrollerin PIC 16F887 (17). Algoritmi konsiston né
ekzekutimin e disa hapave t€ njépasnjéshém sipas njé rregulli matematikor, me géllim kryerjen e njé detyre
té caktuar. Kjo detyré realizohet né ményre térésisht t€ automatizuar.
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4, Realizimi hardware né ambientin PROTEUS 8
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Fig. 3 Ndértimi hardware i projektit

Né fig. 3 paraqiten t€ gjithé elementét pérbérés té sistemit pér pérpunimin e informacionit. Modulet e
vecanta té bllokskemés (fig. 1) jané ekuivalentuar me qarqget elektronike konkrete, duke filluar me sensorét,
té cilét luajné€ rolin e burimeve t€ sinjalit, g€ ndryshojn€ madhési né lidhje me gjendjen e sistemit. Si njé
njési e veganté tregohet ekrani 2x16 LCD (18), g¢ mundéson afishimin e informacioneve né lidhje me
gjendjen e sistemit. Speaker-i (19) i lidhur n€ njé nga portat e mikrokontrollerit, sinjalizon pilotin pér té
konfirmuar nése aksidenti ka gen€ i réndé ose jo. Kjo situaté reflektohet drejtpérdrejt né pinin e rivendosjes
sé& kontrollerit MCL.

5. Realizimi praktik i skemés elektronike

Njé€ ndér fazat e studimit t€ projektit €sht€ dhe ajo e implementimit t€ sistemit elektronik nga piképamja
fizike, duke e aplikuar mé pas né pozicionin pér t€ cilin €shté ndértuar. Kjo fazé ka disa ményra pér zgjidhjen e
problemit, ose duke pérdorur elementét diskreté t€ vendosur né njé PCB laboratorike, ose duke pérdorur njé
PCB, e cila ka njérén sipérfage prej bakri (Cu). Projekti yn€ pérdor modelin e dyté implementues. Realizimi
i garkut q€ do té printohet né PCB, e cila fitohet nga ndérfagja e PCB layout, ofrohet nga simulatori Proteus
8. Né fig. 4 jepet garku praktik. Vendosja e komponentéve fiziké kryhet pas printimit t€ skemés.
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Fig. 4 Versioni i printuar pér ndértimin praktik t€ sistemit
6. Pérfundime dhe puna né té ardhmen

Né pérfundim té kétij punimi vlen té theksohet mundésia qé ofron fusha e elektronikés, vecanérisht, né
fushén e mikrokontrollerave. Avantazhi kryesor i kétij projekti, lidhet me mundésiné qé€ ofron n€ ndryshimin
e algoritmit t€ sistemit, i cili reflektohet mé tej n€ ndryshime n€ kodin programues. Sa mé sipér 1€ hapésira
pér pérmir€simin e vazhdueshém té sistemit n€ t€ ardhmen. Performanca e sistemit dhe gabimet e matjes nga
ana e makinés q€ menaxhon skemén elektronike, varen drejtpérdrejt nga cilésia e sensoreve té pérzgjedhur
nga projektuesi né funksion té kérkesave aplikative, si dhe nga vet€ modeli i mikrokontrollerit t& zgjedhur.
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Studimi pér realizimin e njé projekti t€ tillé ka pér qéllim aspektet e marrjes sé t€ dhé€nave nga kushte fizike,
pérpunimin e tyre nga ana e njésisé€ kryesore té sistemit dhe mé pas komandimin e modulit GPS dhe GSM
pér pércaktimin e vendndodhjes sé aksidentit.

Puna né t& ardhmen do té fokusohet pikérisht né ndértimin e njé aplikacioni, i cili do té komandohet nga
mikrokontrolleri dhe qé do t€ mundésojé pércaktimin e lokalitetit t& objektit né koh€ reale. Fillimisht ky
aplikacion do t€ keté si g€llim implementimin né€ sistemet operative Android dhe mé pas né ato 10S.

S€ fundi, mund t€ themi q€ shfrytézimi i teknikave t€ ndryshme né fushén e elektronikés, bén t&€ mundur
rritjen e siguris€, pérmes projektimit té nj€ sistemi t& ndihmeés sé€ shpejté pér njé€ aksident rrugor.
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