Modo zampe:
Esapodo (i)
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Il seconda programma di gestione

di Pathfinder in mode zampe si chiama
asapd.asm e si trova sotto

la directory Zampe del secande CO-ROM.
Grazie a quasle programima

Pathfinder potrd musversi in meodo esapodo
nelle quattro direzioni.

Il robot rileva Uattivazione dej finecorsa,
Se i linecorsa sonc disattivati

il rohot avanza, se sano attivati retrocede
e se s attiva sole il finecorsa

destro o sinistro, il robat gira verse deslra
o verso sinistra.
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Questa & il ciclo principale del programma.

I esso sl kesta Lo stato dei due senson

lipo linecorsa montati sulla parte anteriors

del rebot, In funzicne dello stato

di questi sensori si accederd a una delle guattro
routines di direzione di cui dispone il roboel.
Ogni routine fara eseguire al robot una diversa
sequenza con e zampe

che lo portera ad avanzare, relrocedere

o girara verso uno dei lati,
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La routine di avanzamento del robol,

acul si accede quando

i due linecorsa sone disattivati, & simile
aquetla gia ulilizzala

nel programma esapl.asm, che serviva a fare
avanzare il rabot in modo zampe.

Ruesla routine di gestione di Fathfinder

in modo esapada utilizza

le stesse istruzion Lipo macro generate

nel pragramma esapl.asm, in modo

che risulli pid semplice eseguire le rotazioni
e le lermate di ognuna delle zampe,




Modo zampe:
Esapodo (II)

Cluesta funzione fa in modo
che il robot retroceda, si attiva quando
| linecarsa sono premuti.
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La funziene OESTRA serve a fare
in mada che il rebet girl in mode zampe verso
questa direzione, e la funzione SINISTRA
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Per provare questo programma debbiama
scrivere il file esap?.hex sulla

- Smartcard del rebet. Dokbiamo disporre

della stessa conligurazione

dei sensori oltici, ulilizzata nel programma
orecedenis, esapl.asm,

| linecorsa devono essere collegati sulla scheda
di interfaccia del robot,

Copo aver alimenlato il rebot, attendereme
gualche secondao fing a quanda

il microcontroller leggera il programma

@ inizierd a funzionare.

M partire da questo mamenta attiveremao

i finecorsa per provars

i divarsi movimenti del robot in modo esapado.




