Sensori a ultrasuoni (11)

Fathfinder avra a disposizions due tipi di sensarn
per rilevare gli ostacoli:

I sansort meccanicl tipo finecorsa e le capsule a
ultrasuoni. La differenza londamentale

fra essiconsiste nel fatto che | sensaori
meccanicl richiedono un contatto con

Vostacolo per poterla rilevare, mentre quelli a
ultrasuoni possono “senlire " Uostacolo

senza doverlo toccare. | sensor meccanici sorg
pitt sernplict da utilizzare, pere quelli

a ulirasuoni oltre a rilevarne la presenza

¢l permettono anche

di conoscere la dislanza dall’ aggetta.

Sia i sensori meccanic tipo linecarsa che quelli
aulirasueni saranno montati nella parte
anteriore del rabol. | sensori meccanic sarannn
posizionali nella parte inferiore, e potremas
incellare su di essi dei sottili pezzi di plastica per
ampliare il loro campo d'azione, Grazie a

questi due finecorsa potrermo sapere se Loggelto
can cul il rebol & entrate in contatto & a

destra oppure a sinistra. | sensan a ultrasuoni
saranno montati rella parte superiore

e servicanno per la rilevazione frontale degh
aggelli prima di arrivare a contatto con essi,

A causa del considerevole numero di senscr e di
maotori di cwi dispone Pathfinder, non

polremo ulilizzare contemporaneamenle |
sensoeri meccanicl tipe finecorsa e quell|

a ultrasueni, ma dovremo selezionare quelli che
vorremo impiegare. In funzione dell' applicazione
per cul si sla programrmande il robot s deciders
quale tipo di sensore

utilizzare. Per selezionare Ira finecorsa e
ultrasuani, abbiamo a disposizione

un commutalere deppio che @ saldate sulla
scheda diinterfaccia. Modificanda

la sua posizione realizziame 3 selezione,




|"elettronica di controllo di Pathfinder
permatlerd di assolvere a due funzioni sfruttande
i sensori a ullrasuoni: calcolare La

distanza e rilevars il movimente, Per il caloolo
della distanza dovremo attivare la

capsula di emissione e poi attendare di ricevere |l
segnale di ritorno tramite la capsula

di ricezione, In questo modo conosceremo il
lempo trascorso [ra linvio e la riceziene

e potremo calcolare la distanza a cui si trova
l'oggetto, Il contrello delllinizie della
trasmissione e della ricezione dell'eco & gestito
dal microcontroller della scheda di controllo.

Lelettronica di Pathfinder permeltera anche di
ritevare iL movimento. Grazie a guesta
funzione, guando un cggette mebile o una
persona passa davanti al robot, verra

inviato un segnals al microcontroller per
awvisarlo del fatle, Sard anche

possibile medificare il campo di rilevazione di
maovimento da assegnare al robot,

da pachi centimetri sino a circa due metri,

Grazie alle funzionalita aggiunte dai sensari a
ultrasuoni, potremo implementare diverse
applicazieni con Pathlinder. &d esempio potremo
programmare il robol per farlo funzionare

come pallugliatore del terrenc, e farlo avanzare
senza la necessita di lasciarle entrare

in contatte con gli ostacoli, cppure per farla
funzionare come guardia di sicurezza,

che siattivi quande rileva del movimento o
qualche presenza estranea davanti a sé.




