Analisi delle schede.
Scheda di controllo (I)

Questa & la scheda di conlrotlo che abbiamo

gia mantato. £ una scheda molto importante per
il robot, dato che ospitera il microcontroller,
ciog il dispositive che lara di Pathfinder

ur robot intelligente capace di risolvere | Lavar
per cul Lo programmerema, Su guesla

scheda s trava anche Uelettronica necessaria
oer stabitire la comunicazione con il PC

e circuiti di condizionamenta del sensor ottici.

Mello zoccolo U3, da 28 pin, trovera

posto it micrecontroller. Pathfinder disporra di
un microcentroller medella T6F8Y0,

del costruttare Microchip. L'eleltranica
necessaria per far funzionare

it microcontroller & semplice, richiede solo
unatimentazione da 3V e la massa,

g un circuito escillatore formato da uncristalle
diquarze ¥ e da due condensatori C7 e 8

| piedini del microcontreller, che serviranno per
ricevere | segnali d'ingresso dei sensori e
inviare i segnali di uscila per i motori e gli
attuatori, sono collegali con il cennettors 1912,
da 28 pin. Questo connettore servird da bus di
espansions, e siccome dispone di tutti

iseqgnali del microcontraller, servira da hase
per far si che le altre schede

si possano collegare alla scheda di controllo.

In questa modo potreme sviluppare

la struttura medulare di cantrollo di Pathfinder,
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In gquesta immagine possiamo vedere [o schema
[I1: Y &
elettronico di una parte della scheda
;L .S di controllo. In particolare possiamo vedere
s B i e H! g il microcontroller e il sue circuito oscillatore,
__"1| | r_, o s 4 e anche i collegamenti fra il microcontreller
ot 1|L ; iy i T L il | e .1 oy i i
£ i e eil bus di espansione. Matiama inaltre
Lo .ﬁw—_iiig?g‘ &5 b un cendensatore da 100 nF situate in parallelo
|J~f_'ts:-:}’,_;_.'§§.f M e all’zlimenrtazione d'ingresso del
5 micracontroller, che servira per stabilizzare
la tensione a fronte di possibili disturbi,
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Il circuito incaricato delle comunicazioni con

il PC si basa su diun circuito integrato MARKZ3Z
e quattro condensatori. Con questi elementi
otterremn di adattare i livelli di tensione TTL

in uscita del microcontroller ai livelli di tensione
pil elevali che richiede 12 porta seriale del PC,

Inquesto schema possiamo veders

I cotlegamenti di questo circuito

di comunicazione, | condensatori permettono
al chip MAKZS? di generare le tensioni di lavoro
da+8 V. Inolire quest'ultime ha il compito

di codificare i dati del microcantroller
perinviarli al PC, e di decodificare i dali del PC
‘ per inviarli al microcontraller, 1l

circuito integrato MAXZ32 permette di realizzare
comunicazioni full-duplex, inviande
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Scheda di controllo (II)

Froseguiame con Uanalisi della scheda

di controlle; nell’immagine sono mostrati due
connettori tramite | quali

la scheda di controllo comunica con la scheda
di alimentazione e | connettori del robot,
Tramite quesli connettori si ricevene le Lensioni
di alimentazione per far funzionare

tutta l'elettronica del robot, incltre sono inviati
il segnale audio e i segnali

di comunicaziona con il PC, Melllimmagine
possiamo vedere il regoiatore

di tensione U1 & due condensatori, che hanno il
compito di stahilizzare

la tensione di funzicnamento del robot.

Questo & lo schema del regolatore di tensione e

‘ 5%, fj, del due condensmm‘i che formanc parte _
~ - della scheda di controllo. Con questa elettronica
JP1 LA 2 si stabilizza la tensione ricevula tramite
§ - il connetiore JP1 a unvalore di &V, adeguata
Ty ? per tutti i componenti elattranici
L e gli integrati di cui & composte il robat,

é' Questo regolatore di tensioneg
5y [ pud fornire un’intensita massima di corrente
] "( ? di 14, La tensione regolata & applicata
e solamente all elettronica di controllo del robal,
i maotari ricevono Ualimentazione
= g direttarmente, senza passare allraverso
guesto regolalors.

Questo connettora a due pin, e le resistenze da
2KZ R1 2 R3, sono | componenti necessari

per permettere al microcontroller di stabilire

la comunicazione 120 con la memary card,

su cul sard montata la EEPROM,

Tramite queste connettore potremo comunicare
con la memory card e scaricare

| novstri programmi sul microcontroller

in modo semplice.
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I quatlre connettori mostrati netl'immagine,
i insierne al circuito integrato 40108

: e le resistenze che lo accompagnano, forman
l'elettronica necessaria per
iL condizionamente dej sensori ollici modell
CHYYD, di cui & dotata il robol,
Utilizzerema queshi sensori ottici per diversi
scoepl, come il controllo del movimento
dei piedini di Pathfinder, o per permellere
al robot, in assetto da veicolo,
di seguire un circuito disegnato sul pavimento.

= Ouasta e Uelettronica di condizionamento dei

e sensorl, che saranno spiegati in dettaglio
i ”“% i i B {2 1 Sengors pit avanti. Fendamentalmente questa eletironica
s S A | ha il compito di alimentare le due parti
o a del sensore, fotodiodo e fototransistor, e di
- convertire it segnale ricevuto
e {W w1 Sensoce inun livello logico TTL, adatto al funzionamento
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| Aqguesto punto abbiama riviste tutte le parti di
cui & composla guesta scheda, che
sard il cervello del robot, dato che conterrs sullo
zocaelo U3 un potente microcontroller
madello T&FEY0, che permettera al robot di
realizzare tutli i compiti per cui lo
programmeremo. Incltre questa é la scheda
che riceve direttamente i segnal
dei sensori ottici, che regola la tensione dj
alimentaziene par Uelelironica di controlle, e
che ha il compito di condizionare
i segnali di comunicazione per i collegamenti
del robot al PC.






