IL QUARTO CD-ROM
DI I-Droip01

Con questo fascicolo hai trovato in allegato anche il quarto CD-ROM di I-Droid01,
contenente le ultime versioni dei software di controllo e dei supporti per la
programmazione. Grazie a questi upgrade potrai sfruttare al massimo tutte le
potenzialita del robot, comprese quelle della pinza e del telecomando universale.

ome hai gia sperimentato nel corso
Cdelle diverse fasi di montaggio,
I-Draid01 ha visto accrescere nel
tempo la propria dotazione elettronica
e meccanica, L'ultimo passo di questa
evoluzione riguarda i dispositivi della fase
di montaggio corrente, in particolare
la pinza, il sistema di rilevamento ostacoli
a infrarossi e il telecomando universale,
Parallelamente, anche |'equipaggiamento
software @ andato cambiando, in modo
da adattarsi il meglio possibile alle funzioni
e agli apparati disponibili. Tale evoluzione
software & stata possibile grazie ai CD-ROM
che hai ricevuto nel corso dell'opera,
il guarto dei guali & allegato a questo
fascicolo. Il quarto CD consente un ulteriore
‘passo evolutivo’ da parte del software:
tra i suoi contenuti, infatti, si trovano
le nuove versioni dei software di controlle,
delle librerie per la programmazione (Java
e C-like) e del Visual C-like Editor, tutte
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If quarto CD-ROM di I-Draid01 (sotto a sinistra), allegato a questa fascicala,
presenta un menu iniziale (sopra) con tre sezioni: SOFTWARE (con le

nuove versioni del firmware per il B&V, dei programmi di controflo e dei
supporti per la programmazione), MONTAGGIO (con i video di alcuni passi di
assemblaggio) e MANUALI (in cwi 57 trova tra I'altro la documentazione Java).

realizzate per consentire |'utilizzo dei nuovi sistemi
oggetto di questa fase di montaggio. In piG, viene
incluso il firmware aggiornato per il B&V. Come
per gli altri CD, anche in questo caso la sezione
SOFTWARE risulta quindi molto importante.
Nel CD, perd, sono presenti anche
altre due sezioni: in MONTAGGIO
sono disponibili | video relativi
ad alcuni passi di assemblagagio,
mentre in MANUALI viene fornita la
documentazione relativa alle nuove
versioni del Visual C-like Editor e
dei supporti per la programmazione,
come anche la descrizione del
menu del display, modificato a causa
dell'aggiornamento del firmware.




1) SOFTWARE

La prima sezione del CD & SOFTWARE. Come di
consueto, tramite le voci elencate in essa & possihbile
installare i vari programmi. Va ricordato come

sia opportuno, prima di installare le nuove versioni
dei software, disinstallare e versioni correnti,
operazione che, come gia detto in passato, portera
alla cancellazione di qualsiasi file contenuto nelle
cartelle dei programmi. Prima di procedere con la
disinstallazione, quindi, qualsiasi file di salvataggio
va spostato in una cartella 'sicura’, In SOFTWARE

si trovano la nuova versione del Visual C-like Editor,
del PC Control e del Mobile Control, come anche

la ‘release’ aggiornata del firmware per il modulo
B&VY e delle librerie Java. Queste ultime vengono

accompagnate da diversi programmi di esempio, tra

cui quelli mostrati nel corso dei fascicoli. Per quanto
riguarda il primo dei contenuti software elencati,

il Visual C-like Editor, esso mostra, come novita
principale, la possibilita di utilizzare | comandi per

il controllo della pinza e del telecomando universale,
in C-like e in Visual C-like. Ovwiamente gueste
nuove funzioni saranna utilizzabili quando la pinza
e il telecomando saranno stati completati e connessi
al robot. Possono essere impiegati da subito,

invece, i comandi in C-like relativi ai sensori a
infrarosso sulla breadboard. A tale proposito pud
essere utile eseguire il programma di esempio

dal nome ir_sensaors_sample, che mostra | blocchetti
Visual C-like da impiegare nella gestione dei
sensori, ottenuta sfruttando gli input a interrupt.
Passando al PC Control, anch'esso presenta varie
novita che riguardano la pinza e il telecomando
universale, ma non solo. Una delle novita principali,
infatti, riguarda piuttosto le immagini ottenute
dalla CMOS camera che, grazie alla nuova versione
del PC Control, possono ora essere memorizzate
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sotto forma di filmato AVI in una cartella a
scelta del proprio PC. Inoltre, passando con il
cursare sull'immagine restituita nell'interfaccia di
controllo dalla CMOS camera, viene ora mostrata
una terna numerica, corrispondente ai valori in RGB
del pixel indicato col cursore stesso. Per quanto
riguarda gli hand tool ‘avanzati’, invece, il software
di controllo permette di aprire e chiudere la pinza
tramite la pressione prolungata, nell'interfaccia di
controllo della base, rispettivamente dei tasti 9 e 3,
mentre con la pressione prolungata del tasto 6 si
interrompe il movimento della pinza stessa. Inoltre,
sono presenti due nuove interfacce, dedicate al
telecomando universale, identificate dalla presenza
(in basso a destra della finestra del PC Control) di
un piccolo telecomando iconizzato, Le due interfacce
consentono di addestrare il telecomando e di
utilizzarlo; & possibile spostarsi da una all’altra
situazione premendo il tasto /. Anche con il Mobile
Control e possibile addestrare e utilizzare il
telecomando universale. Proprio in questo consiste
la novitd principale introdotta dalla versione
inclusa nel €D 4, Ancora una volta, la gestione

del telecomando viene realizzata tramite due
interfacce, una utilizzabile per addestrare il
dispositivo e I'altra per il suo utilizzo. Per spostarsi
da un‘interfaccia all’altra bisogna premere il tasto
asterisco {*). In modo opposto rispetto al PC Control,
poi, @ possibile far aprire e chiudere la pinza

del robot tramite I'interfaccia di controllo della
base premendo in modo prolungato i tasti 3
(apertura), 9 {chiusura) e 6 (stop dei movimenti).
Per i dettagli sulle nuove funzioni del PC e del

La prima sezione del CO-ROM & SOFTWARE: essa contions

gli aggiornamenti delle versioni dei vari strumenti software
per [-Droid(1. Sotto a sinfstra, 'elenco principale della sezione:
qui softo, la pagina relativa alla libreria Java e aghi esempi.
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Mabile Control & opportuno consultare le guide — ol
relative, accessibili dalla stessa sezione SOFTWARE sty
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permettendo o meno la trasmissione e lanciando | e
la procedura di apprendimento vocale. In pil, wansecono [3 2]
é possibile settare il livello di forza della 'stretta’ odhiribizdivnied |
della pinza {(sottomenu Diagnostics, voce Hand), :
scegliendo un valore compreso tra 1 e 6. Per una I

descrizione del nuovo menu del display e una breve
introduzione all'addestramento del telecomando,
& possibile fare riferimento all’apposita guida

Uno dei software contenuti nel CD é il PC Control. Sopra,
una schermata che mostra, tra l'altro, la nuova opzione
per la memorizzazione del filmato registrato dalla CMOS.

(21 MONTAGGIO

La sezione MONTAGGIO presenta diversi filmati,
relativi ai passi di assemblaggio pid importanti
fra quelli illustrati negli ultimi fascicoli. Cosi,
sono mostrati alcuni passaggi nel montaggio
della breadboard e dei kit sensoriali, del modulo
Arms, delle braccia e di alcuni degli hand tool.
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[(2) MANUALI

Mell'ultima sezione, MANUALI, vengono presentate
le documentazioni. E possibile accedere alla

guida per il Visual C-like Editor, che comprende

tra I'altro la lista delle funzioni utilizzabili nella
programmazione in C-like, come anche allo
schema riassuntivo delle funzioni del nuovo menu
del display. Inoltre, tramite la sezione MANUALI

inserita nella sezione MANUALI del CD. In ogni
caso, va ricordato ancora una volta che tutte le
funzioni relative al telecomando universale e alla
pinza saranno utilizzabili solo quando tali dispositivi
saranno completati. La sezione SOFTWARE, infine,
contiene le versioni aggiornate delle librerie per

la programmazione in Java, comprensive di nuovi
esempi. Le principali novita riguardanao la possibilita
di settare alcuni parametri di funzionamento della
CMOS camera, di elaborare le immagini a bordo del
robot, di far comunicare programmi Java e C-like,

di usare la pinza e il telecomando. Anche in C-like
sono disponibili nuove funzioni, in particolare per il
settaggio della CMOS, I'elaborazione delle immagini
a bordo del robot e I'uso di pinza e telecomando.

La sezione MONTAGGIO comprende i video relativi ad alcuni
recenti passi di assemblaggio (sopra), mentre tramite MANUAL!
5f pud acceders anche alla documentazione Java (a destra),

si pud accedere alla documentazione che descrive
le librerie Java incluse nella sezione SOFTWARE.
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CONTROLLO DELLA
MANO IN JAVA

In queste pagine viene mostrata una libreria in linguaggio Java per il controllo
della mano di I-Droid01, che potrai utilizzare a breve nella realizzazione
dei tuoi programmi quando I'assemblaggio della mano stessa sara completato.

ell'esempio proposto in questo fascicolo
N & presentata una libreria in linguaggio Java
per la gestione della mano di I-Dreid01.
Prima di poterla utilizzare, perd, dovrai attendere
I'uscita numero 89, alla quale troverai allegata
la scheda elettronica per il controllo della mano.
A differenza degli esempi trattati nei fascicali
precedenti, in questo non viene implementata
nessuna interfaccia grafica: potrai essere tu a creame
una, personalizzata in base alle tue esigenze, oppure
potrai limitarti a utilizzare | metodi della libreria
‘riciclandoli’ quando necessario nej tuoi programmi,

LA CLASSE HANDCONTROL

La classe HandControl mette a disposizione una
serie di metodi per la gestione della pinza di I-D01,
A differenza del C-like e del Visual C-like, in lava
sono previste due modalita di controllo. La prima,
pil semplice, permette di cantrollare la chiusura della
mano impostando una precisa soglia di 'forza’ per
determinare quando arrestare il motore. Tale soglia,
il cui valore pud variare da 1 a 10, & inversamente
proparzionale alla sensibilita’ di I-Droid01 nel
percepire la presa di un oggetto. Con un valore pari
a 1, il motore che controlla la mano interrompera

la presa appena sara percepita una lieve resistenza.
Con una soglia pii elevata, al contrario, eserciterd una
stretta maggiore prima di bloccare la presa. Sebhene
sia possibile impostare qualsiasi valore tra 1 e 10, per
evitare di sottoporre a stress eccessivo gli ingranaggi
e la scheda della pinza, & consigliabile usare valori
inferiori a 7. Per lo stesso motive, del resto, in Visual
C-like non sono disponibili i livelli superiori a 6.

La seconda modalita di controllo, invece, & basata
sul monitaraggio della corrente elettrica assorbita
dal motore per stabilire se la mano sta afferrando
un oggetto. Analizziamo ora in dettaglio i diversi
metodi della libreria. Oltre al costruttore della classe,
i primi metodi che incontriamo sono hand_open

e hand_close che permettono, rispettivamente, di

Per usare la libreria lava presentata nella paging sequente
dovrai attendere 'uscita &9, dove troverai la scheda per la
gestione della mano (sopra, come apparird una velta completa),

aprire e chiudere la mano del robot utilizzando il
controlle della farza. |l parametro force del metodo
hand_close stabilisce la soglia di forza, secondo
quanto detto in precedenza. Il metodo per |'apertura
della mano non richiede alcun parametro; in

questo caso, infatti, il livello di forza viene settato
automaticamente dal software di controllo del robot.
Il metodo successive, hand_stop, forza l'interruzione
dei movimenti della mano. Per ottenere le
informazioni sullo stato della mano, sono presenti
get_hand_pos e get_error_type. Il primo di questi
metodi restituisce il valore 0 gualora la mano sia in
una posizione indefinita, 1 se completamente aperta,
2 se completamente chiusa, 32 se in movimento.
Infine & previsto anche il valore -1, per segnalare
anomalie durante |'accesso ai registri di I-Droid01.

Il secondo metodo, invece, & utile per ottenere
informazioni circa eventuali problemi occorsi durante
I'uso della mano del robot. Gli ultimi due metaodi,
hand_open_current ¢ hand_close_current, servono
per il controllo della mano basato sul calcolo della
carrente assorbita dal motore. Per ulteriori dettagli,
consulta nel CD la documentazione del protocollo 12C.
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Esempio di codice Java per I'implementazione di una libreria di
contrallo della mane di -Droid01. Per la sua gestione sono previste
due diverse tipologie di controllo, una 'di forza’, per mezzo di una
soglia numerica comprasa tra 1 e 10, 'altra in base alla corrente
eletirica assorbita dal matore, Per la prima modalita sono presenti
i metodi hand _open e hand_close; per la seconda, invece,
hand_open_current e hand_close_current. Gli altrd metadi presenti
nella libreria permettono di ottenere alcune informazioni specifiche
sullo stato della mano di -Droid01.

CLASSE HANDCONTROL

package communacation. examples;

import communication, handler internal. InternalHandlar;
import communication. handler internal Internalhodule;
impaort communication handlerinternal HandData;
impart eommunication handierinternal HandRagistar,
impart java.io, [0Excention;

public ciass HandControl {

private InternalHandler internal;

public HandControl!InternalHandier nternall {
this.internal = intarnal;
1/ clags constructar

woid hand_open(] {
J’nﬂ 1 buf = new intl1];
" Apertura par Ivella di forze
Rﬁe HandData, OPEN;

mbamal swriteRegisteriinternalModulz. HAND,
HandRegister COMMAND, bufl;
cateh (Exception el {
8 e.printStackTracal);

+4f hand_close

void hand_closaling farcel §

intil buf = new it 15;

if {tforce < 1) 1l force > 100) return;

bufldl = force;

byl
internal. writeReaisterlinternaliviodule. HAND,
HandRegster FORCE_LEVEL, bull;

} cateh (Exception e) (
e.printStackTracell;

|
El::rﬂ{m = HandData,CLOSE; // Chiusura per livello di forza

internal. writeRegister(internalModule, HAND,
HandRegister COMMAND, buf);
1 cateh [Excaption el {
a.printStackTracel);

]
} 4/ hand_close

void hand_stopl] {
inzl] buf = new intl11;
EPI HandData. STIJP I/ stop
_ internal writeRegister(internalbodule. HAND,
HendRegister COMMAND, bufl;

} cateh [Exception el {
a.printStackTracall;

|
H hand_stop

int get_hand_posi) {
i'ltli'huf = néw intl11;

internal, readBeaisterinternalModule. HAND,
HantdRegister DDMIumND,gtuﬂ:
return buflol;
1 catch (Exception el {
e printStackTracel):
return -1;

I
v get_hand_pos

Nk gBt_| [t

!qu:!I buf = I'EEFWEITEH ]

try
internzl.readRegisterintarnaiModule HAND, 5, hufl;
return bufl0l;

) catch I‘Exr.:epum el l
&.printStackTracel);

:_ returm -1;

}Af get_error_typa

viid open_hand_currentlint levell {

intll bt = new int[1];

if [lbevel < 01 Il level = 800] return;

I:n.rﬂ{[]] = leval;

try
internal writeFegister{internalModulz, HAND,

HandRegisier. OPEMN_| MT, bufl;
catch [Exception ) {

. printStack Tracel)

1
/Y Apertura con in corrents
O e oore i coe

try
internal wri isteriinternaivodule. HAND,
HandRegster. 0O, bufl;

}catch [Exception e {
&.printStackTrace(l;

)
14 open_hand_current

voed close_hand_currentling level] {
intl] buf = new intl11;
rHﬂE.'H'E]{EI! Il EIEVEl:rBﬂ]]:‘Bhu'n
bulil = leval;
try
~ internal.writeRegister{internaiModule. HAND,
I'IEMHE?BIB!‘.G.DSE_QJH ENT, bufl,
catch [Exception el {
e printStackTraced);

/7 Chiusura con soolis in corrente

bullll:ll = HandData.CLOSE_CUR;

try
internal. writeRegisteri InemalModule. HAND,
HandRegister. D, bufl,

I catch (Exception &l {
& printStack Trace();

}
1 & chose_hand_current

} 7 class HandControl




