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Vediarmo ultimo esercizio di esempio

della gestions di Pathlinder in modo esapadao.
Si chiama esapd.asm e si trova

nzlla stessa directory Zampe del programma
precedents. Con guesto programma,
Palhfinder funziona came un esploratore,
avanzera e ogni velta che

tocchera un ostacolo con i finecorsa anterion,
retrocedera e girerd 2 destra

o asinistra par schivare l'ostacole

B proseguire il suo percorso.
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La configurazione dei sensori altici
g dei finecorsa & la stessa di quella utilizzata nel
precadente esercizio, esapZ.asm;

anche le configurazioni dei pin di ingresso

edi uscita sone e slesse,

Le macro che si trovano alllinizio

del programma sono state

generale per facilitare la gestione delle zampe
del robol e sono identiche a

quelle utilizzate nei due programmi precedanti.
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Guesto & il ciclo principale del programma,

la cui struttura & simile a quella

degli altri esercizi che abbiamo gia realizzato,
Medianie una maschera si leslana

i finecorsa del robol ein lunzione del loro stato
sientra nelle diverse routines.

fluando i due sensari sono disattivati il robet
avanzera, ma se gqualcuno

di essi sl alliva, si passerd alla rouling che lard
retrocedere @ girare a destra

o a sinistra per schivare l'ostacelo,
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Quesle sono le funzieni che realizza

il rebot quando sealtiva il finecorsa sinistro

o destro. Mediante la variabile

RETED MARCIA, dichiarata all'inizio

del programima, possiamo

conlrollare guanti passi indietro vogliamo

fare eseguire al robol prima di iniziare

la rotazicne a destra o a sinistra. Con le variabili
GIRA SINISTREA e GIRADESTRA

conlrolliame gquanti passi esegue il rokot quando
gira in entrambe le direzioni.

Questa funzione permettera a Pathlinder

di adattarsi a terreni diversi.
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Le funzioni di avanzamante, relromarcia

e rotazione del robot a sinistra

o a destra sono le stesse che abhiama

gid ulilizzalo nel programma

esaptasm, dalo chele sequenze da realizzare
con le zampe par ottenere

guasti movimenti nel robot sona sempre

le slesse. Possiamo utilizzare

le stesse funzioni per qualsiasi allra applicazicne
per la guale vorrema programmare il robol.

Per provare Uesercizic dobbiamo scrivers

il programma esapd.hex sulla

Smartcard e inserirla sulla scheda

di alimentazione di Pathfinder,

Dopa aver alimentato il robot, quest'ultimo
iniziera la sua marcia e rilevera

la presenza di ostacoli con i suol finecarsa
anteriori. Ogni volta che un finecorsa si

attiva, il rebet iniziera la sequenza per schivare
Uoslacolo e continuare la sua marcia.
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