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Esercizi con sensore di luce (Il)
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Realizzeremo un secondo esercizio

con il sensore di luce di Pathlinder, In questo
caso gestiremno il sensore come analogice,
Mediante il convertitore analogicefdigitale del
microcontroller, distingueramao

fra quattro livelli diversi di luminosita, che
serviranng per atkivare i motori

posteriori del robot con quattre velocita diverse.
Tanto maggiore sara la luminesita

incidente sul sensore, maggiore sard la velocita
del motare. Dobbiamo configurare

la porta & come ingressc analogico peril
sensore di luce e la porta B come

uscita digitale per i sensari, Configurerema
anche il prescaler per il Timer 0, dato

che lo utilizzeremo anche per la meodulazione di
ampiezza degli impulsi, da applicare ai motari,
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Il ciclo principale del pregramima & abbastanza
simile a quello dell’ esercizio precedente.
Realizzeremo la conversione analegico/digitale
su RAD, che &l pin del microcontroller

a cui arriva il segnale analogico del sensore.

In seguita utilizzeremao la parte

pill significativa del dato presente sul registro
ADRESH. In funzione dei gquattro

valori possibili che potra avers questo registro,
accedereme a routine differenti

che serviranne per applicare diversi treni

di impulsi ai motori,

anplears megli depalsi
15

EUET_UENY HEEM: maviw

Dqming £l quecte rautiss redifics b salare della saciabile TOH_MIEEL ihi coRlralla
T Lol Fimane actein ogd matare ell'interno della coutiee di sadelazioee di

-3
TRH_AWIHLN
HITERD_BURNTL
(e

A
TAH_AEHER
HITARE_RUEHTT
orean

A

TOH_PfHEE
HATARE_#UEHT I
creLn

-1

H_RI bR
HATORT _Alalry
CILD

In gueste routines medificheremoe

i treni di impulsi che applichiame ai mator,
e grazie a questo potremo applicare

ai moteri diverse velocita, Tanto maggiore
sard il valore caricato sulla variabile

TON_ AVMANZA, maggiore sard la velocila
del motere. Sano stati scelli

qualtro valori, che possono essere maodificati
a nostro gusto, per ottenere

maggiori differenze di velocitd dei motor,
in funzione del livello della luce,
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Cluesta & una routine generica di modulaziene

di ampiezza degliimpulsi

per lavanzamento dei motori posteriori. E basata
sull'overflow del contatore interno Timer 0

Mella variabile termpo carichiama un valore che
diminuira fino ad arrivare a zero,

La variabile si riduce ogni volta che va in overllow
il Timer [0, La variabile

TEMPD contiene il valore della variabile
TOMN_AVANZA [quando i moleri

sono accesil in alouni casi, e il valore della
variabile TOFF AVANZA [quando

i motori sone spentil in altre. Tanto maggiore
sard il valore di TON_AVAMCE

in relazione al valore di TOFF_AVANCE

[che inquesto caso & costante

e vale 10], maggiore sara la velocita

applicata ai motori posterior,

Dopo aver scritto il programma con MPLABE,
lo compileremo. Se non avremo

commesso errari olterrema il file hex che
scriverema sulla Smartcard

del robat utilizzando il programma ICPROG.
Quando la Smartcard sara stata
programmata la inseriremo sulla scheda

di alimentazione di Pathfinder,

La scheda di potenza dovra essere inserita
sul connetlore JP14 della scheda
diinterfaccia, e la scheda dei sensori

al connettore JP14.

Il microcentroller dovra essere maontato
sulla seheda di controlle

con il programma uploader memaorizzato.

Per verificare Uesercizio aspetteremo

che il micracontroller carichi il programma
della Smarlcard sulla sua memaria,

lavoro che occuperd gualche secondo, dopodiche
i motaori inizieranna a funzionare,

Tanto minore sara la luce che incidera sul
sensore di luminosita della scheda

dei sensori, minore sard la velocita dei motori.
Potremo apprezzare fino a quattro

velocita diverse sui motari a seconda delle
guatlro soglie diverse di luce

che potremeo applicare al sensore di luminosita,




