Sensori
Sensori ottici (Il1)

Vediamo ora la disposizicne dei sensori

ollici presanti in Pathfinder. | primi due sensori
attici a rillessicne, modelle CNYTE,

sono montati sulla parte antericre del rohot

in due fori presenti sul telain. Lobiettivo

di questi sensori & fare in modo che il robot
possa seguire una trajettoria

segnata sul pavimento, guande il rehot

si trova in assetlo di

funzionamento con le ruoke, come un veicolo.

Per fare in modao che il rebol possa seguire una
traieltoria sul pavimento, @ necessario che
disponga di due sensori, dato che se ce ne fosse
una solo, potremma sapere quando

esce dal parcorso, ma non se & uscite da destra
oppure da sinistra, Mediante | due

sensor, in funziena di quale dei due inviera

il segnale che il robaot @ uscite

dalla traiettoria, altivereme | motori per fare

in maodao che giri sing

acorreggere la sua direzicne,

T

Sul robot disponiamo di altri tre sensori

cttici, la cui funzione & controllare il movimento
delle gambe del rabot, nella conligurazione

a sei gambe. Tramite i sensori otlici & rilevato il
passaggio di aleuni meccanismi

associati al movimento delle gambe,

per capire quando arrians

al massimo dello spostarmenla,




Sensori
Sensori ottici (Ill)

Il primo sensore ottice servira per controllars
iL movimento delle due gambe centrali del robot,
Quesle gambe sone quelle che permettens

al robot di realizzare un movimento basculante
suentrambi i lati, in moda che la allre

garmbe si possano muevere liberamaente o
avanzare. Queslo sensore rileva

il pezzo meccanico mostrato nell'immagine,

& invia dei segnali al microcontroller,

utili per conoscere la posizione delle gambe

in ogni mamenta.

Gli altri due sensori otticl servono per

il movimento delle gambe laterali, che hanne
iL compite di far avanzare il robot,

E necessario sapere quando le gambe arrivana
al laro limite, sia inavanti sia indietra,

per poter elaborare la sequenza adeguata,
carrispondente al movimento

del rabol nelle quattro direzioni. Per questa
ahbiamao a disposizicne | sensori oltic

che inviano un segnale al micracontroller guando
si avvicinano le parli meccaniche,

Fossiamo anche trovare nuove applicazioni per
i sensocriotticn su Pathlinder. Se, ad esempio,
disegniamo una linea nera sul lato interno di una
runta, @ maontiamo un sensore ottico

a riflessione CHY70 davanti ad essa, possiamn
conoscare la velocild di rotarione

della ruota e, quindi, la velocita di avanzamento
del robot, la quale potra essere

regolata tramite programma. In gueste maodo
potrerno far diminuire

la velocita del robal nelle curve, & farlo
accelerare nal reltibine,




