Modo ruote:
Linea nera (lll)
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Mel lascicolo precedente abbiame analizzalo
il funzionamento del programma

lint.asm, che permette al rohot di sequire
un percorso indicato mediante

ura linea nera su uno slondo bianco.
Analizzeremo ora il programma

lin2.asm, anch'essa segue una linea nera
compiendo le stesse funzioni

del programma precedenle, perd & slata
aggiunta la rilevazione

degli ostacoli mediante finecorsa. Se questi
si attivano il robot si fermera.
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Allimizio del prograrmma ci sano diverse variabili
che servono per conlrollare

la velocitd di retazione dei motari del robot,

Le variakili TON _AWANZA

e TOFF AVANZA controllana la velocita

di avanzamento di Pathfinder.

In tunzicne dello stato delle batterie, patrebbe
essere necessario modificare

questivalori. Pid alto sara il rapporto del valore
TOMN_AVANZA in relazione

a TOFF_AMANZA, maggiore sara La velocita dells
ruote posteriori, Allo stesso modo

le variabili TON CEMTRALE e TOFF CEMTRALE
conlrollano la modulazione di ampiezza

di impulsi applicati al melore centrale del robat.

ehbae e 140 awa

............... IHEZIN OFL FEOFARHAY PRCHCLFELE a=smss
s mam
i LHEE 10
b ATATIR, & sBanca 1
5 realn  Bghi -
roaul ADCONE  Partaf cose ingeesse digitals 2
roali D DROBA1IAT
woauE P tRet o WNE Legressl per i Fleccarsa
cled  POATE tPavbak cooe usciba per 1 seesord
roalu B BEARILT
neanl  PIITE
AELE b GaOBgoed -
neawf  THAR theescaier, Hediante essa 51 sreqile la Freqeen:.
heF ETATES, § ;Ranca 0
ner IHICER, T 5l sluanititane gud Intereapt
ulrd  PEIE
negle  TOFF_filaiEa
; neanf - TEFFE
Nt noalu  TOFF_ETHTRALT
“ah newdl TIRPER
&5 AEsle LB
ﬂg‘“ noaME  AUSTLIGE T B_DESTAR
5T ncalu AR
[F neanl AUSILEALLD SIRISTEA
[ clrd b
L E olrE 5k
1) Gall RELNY
Jﬁ’mﬂrrm FIINORE CEHIHALL :
= % uLtse.  PEIC. 2
AR getoe NTIEHDD_PISTR
s nall AWAREA_CEHFRM.E_DESTRA
= qein PLSTZOOGH_HOTARE_CENERRE
BN sl rHITE, B 5L mumue un pr Y matoee cembrale
e b PEITE, 1
a0 eall DEL Y
1

Le conligurazioni realizzate allinizio

del programma seno simili a quelle effettuate
inlinl.asm. Cra e stata aggiunta

la configurazione della porta A come ingresso
digitale, e i segnall RAT e RAZ

come ingressi per ricevers | segnali de
finecarsa. Per fare in mado che questi

inviing | segnali al microcontroller, devono
pssere correllamente collegall

sulla scheda di interfaccia e con il commutatore
di gquesta scheda nella

posizione relativa ai finecorsa.
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La funzione da esequire, quando i finecorsa
siallivano, si chiama FINECORSA ON

an 1lis2. ol E oo essa s accede madiante Uatlivazione di uno
| qualsiasi dei due sensori,

In questa routine fermereme il funzionamento
di tutti i matari del robot fino a quando
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In guesta immagine osserviamo Pathfinder
suun parcorso del tipo linea nera,

che dobkiamo costruire per provare gl eserciz.
Fossiama utilizzare del nastro isolante

di celore nero su una superficie riflettentes,
idealments di colore bianco.

FProgrammeremao la Smartcard con i programmi
linT hex e linZ hex, la inseriremo

nella scheda dialimentazione di Pathiinder

e attenderemo qualche secondo

per dare modo al robot di leggere il contenulo del
programima & iniziare lesecuzione.




