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Lucrarea de laborator Nr. 3.  
Proiectarea, programarea şi simularea sistemelor 

pentru generarea semnalelor de control condiţionate şi 
temporizate în bază de dispozitive Microcontroler 

 
Scopul lucrării:  Proiectarea, programarea şi simularea sistemelor pentru 

generarea semnalelor de control condiţionate şi temporizate în bază de dispozitive 
Microcontroler PIC16F877 destinate pentru sincronizarea proceselor discrete în 
timp real. 

 
Surse şi medii pentru proiectare şi simulare:  
a) Mediul de proiectare şi simulare a circuitelor electronice ISIS Proteus; 
b) Mediul de programare a dispozitivelor Microcontroler IDE microC for 

PIC; 
c) Mediul de simulare funcţională a produselor program PIC Simulator 

IDE . 
 

Descrierea şi argumentarea dispozitivului Microcontroler: 
a) Repartizarea şi destinaţia pinilor: 

 
 



b) Date caracteristice: 

 
 

c) Echipamente periferice: 

 
 



d) Structura interna a dispozitivului: 
 

 
 

e) Descrierea funcţională a pinilor: 



 
 



 
 
 

 
f) Descrierea setului de instrucţiuni: 

 



 
 

Descrierea funcţională a sistemului de control: 
 Este definit sistemul de control implementat în baza MCU PIC16F877 (Figura 1). 
Sistemul include semnalele discrete de intrare RB[0…7], care determina condiţia de generare a 
semnalelor de control şi semnalele discrete de ieşire RC[0…7], RD[0…7] care prezintă 
semnalele de control pentru sincronizarea procesului în timp real. 
 

 
Figura 1. 

  
 a) Să se elaboreze schema bloc a algoritmului de realizare a funcţiei de control F. 
 b) Să se elaboreze programul în mediul IDE microC for PIC  care realizează funcţia 
de control F: 
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.1 0, 200 , .1 0, .2 1 ( .2 .3 .4) 1 ,
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.6 1, .7 1 ( .0 .7) 0
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unde: t∆∆∆∆  este timpul de întârziere a semnalului de control după îndeplinirea condiţiei menţionate 
în […]. 
 
 

Simularea funcţională a programului: 
 a) Rezultatul compilării programului ce realizează funcţia de control F se verifică în 
mediul de simulare PIC Simulator IDE.  
  b) Rezultatul compilării programului ce realizează funcţia de control F se verifică în 
mediul de proiectare ISIS Proteus.  
 
 
 
 
  

 
 
 
 
 
 


