Analisi delle schede
Scheda di alimentazione (IIl)

Realizzeremo alcune misure con il tester per
verilicare che la tensione fornita dalla

scheda di alimentazicone arrivi corretlamente aj
diversi punti detl'eletironica. Per fare

questo posizionerema il tesler in mode tensione
continua e sulla scala sino a 20V

Forniremo alimentazione alla scheda di
alimentazione lramite le batterie,

oda un alimentatore a tensione continua
esterno. Sposteremo linterrutlore

SW1 nella posiziene OMN in maoda che 51
accenda il diede LED 01

e tutte le schede ricevano Falimentazione.

La prima misura da realizzare sara sulla scheda
di controlio, fra i pin di alimentazione del
microcontroller. In questo punto dobbiamo avere
una tensiene da 5V ben stabilizzata.
Fasizioneremao il terminale negative del tester
sul pin 19 delle zoccolo U3 2 il terminale
positiva sul pin 20 dello stesse zoccolo, Cf deve
essere una tensione di 5 Y, anche za

la tensione di ingresso introdolia sulla scheda
di alimenlazione & superiore.

Dopo aver verificato che la lensions

di alimentaziene sulla scheda di controllo sia
corretta, seguirema | segnali di tensione

per la scheda di interlaccia. Posizionereme il
tester al termine del percorso seguito
dall’alirmentazione che si trova sui terminali 22 e
20 del connetltore JF14. Posizionererma

il terminale posiliva sul pin 22 2 quello negativa
sul 20. La tensione moslrata dal

tester deve essere di BY, Pud essere necessario
introdurre un cavetto nel connettors

per fare in modo che | terminali del tester
abbiano un buon contatto.




Analisi delle schede
Scheda di alimentazione (lll)

Verifichiamo cra la tensione che arriverd al
motorl, Per fare questo posizioneremo

il terminale positivo del tester sul pin 24 del
connettore JF14 della scheda di

inlerfaccia 2 il terminale negativo sul pirn 20,

Sul lester deve apparire la stessa lensione

che & fornita direttarmente dall' alimentatore. MNel
£aso si stia alimentando il rabot con

cingue pile all'interno del porta batterie del telaio
la lensione sara attornoa 7 V.

Mentre stiamo imparande a maneggiare il robaot,
e realizzando le prove di programmazione e dj
messa a punto degli algeritmi, vi raccomandiamao
di lavorare con un alimentatore esterno che
possieda una tensione di uscita compresa fra b e
VY non di pid, Dopo aver messo a punto il
programma, se vogliamo far funzionare il robat in
maoda aulonoma, lo alimenteremo con

le batterie, E possibile tenere le pile sempre
inserite nel porta batterie, percha

quande si fornisce un'alimentazione esterna
tramite il jack di alimentazione si taglia
autormaticamente il segnale proveniente dalle
pile, & silavera solo con

la tensione dell'alimentalore eslerna,

Con questo abbiamo lerminato la costruzione
della scheda di controllo, la scheda

di interfaccia e la scheda di alimentazione.
Queste tre schade sono il nuclea

del robot e formanao il sistema di controllo, A
partire da quesle momente il resto

delle schede verra posizionato sui connettor
della scheda diinterfaccia e andra

ad aggiungere funzicnalitd al robot per rendere
possibile il funzionamento di tutti

i motari, del sensori e attuatori del madesime,




Sensori ad ultrasuoni (1)

Conosciama gid i sensori di tipo meccanice e di
tipn attico di cui dispone Pathfinder; quest
sensori senc i pit comuni e sano presenti nella
maggioranza dei micrerobot, Ora

inizieremo Lo studio di aleuni sensori di tipo pid
evolute di cul disponiamo, come

i sensori a ultrasuoni, di luminesita, di voce, la
telecamera web ecc, Grazie a essi

Pathfinder disporra di maggiori informazioni
sull ambiente & potra

realizzare lavori pill complessi.

| | primi sensori che analizzeremo sono quelli &

: ultrasucni, che serviranno per conoscers
la distanza a cui si trovano gl cggetti, o estacoli,
rispetto a Pathfinder, sona anche
utilizzati per nilevare oggetti mohili che passano
davanti al rebot, Gliultrasuoni sono
yibrazioni dell'aria della slessa natura del suano
udibile, pera a una frequenza piu elevata
che parte da 200000 Hz e arriva sine a 5 x 10° Hz.
Mon sono udibili datlerecchio umane, Par
produrre gli ultrasueni utilizzeremo le capsule
a ultrasuoni che si basano sulle
proprieta plezoeletiriche del guarzo: Le onde
ultrasoniche viaggiano
a una velocita di 3% cm per milliseconda,

| sensor o ultrasuoni impiegana due capsule,
unadi emissione & Ualtra di ricezione,

. Il funzionamento & simile a guello di un sonar.
.I/—\; | La capsula di emissione emelle un

segrale che, guando colpisce un oggetto,
@

rimbalza e arriva alla capsula
Capmula tragmntle e l\_ |.)<lf/;|

Cagsula ricaenie

di ricezione, attivandaola, Conoscendo il tempa
che & passato dall'inizio dell'invio

del segnale dalla capsula diremissione sine
all‘arrivo del sagnale alla

capsula di ricezione, si puo calcolare

la distanza a cui st trova Loggetto.




Sensori ad ultrasuoni (1)

Per far oscillare la capsula di emissions e
iniziare invia di ultrasucni, @ necessario
generare un'onda quadra da 40 KHe, lavoro che
sara realizzato dall'elettronica di Pathfinder,
guande riceverd un segnale di attivazions tramile
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_ P il micrecontreller. In sequito il seqnale della
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Le capsulea ullrasueni devone essere collocate
una a lato dell'altra, con una separazione

di diversi centimetri fra lore. Devono essere
situate sullo stesso plano ¢ perfettamente
allineate. Gl ultrasuceni misureranno la distanza
fra 3emsinoa 1,5 m. Non & possibile

misurare distanze inferiori, a causa diun
tenomena elettrice noto come

“accoppiamenta’ @ cul sono soggetti guesto
tipo di sensori. Gli ultrasuoni

saranno posizianati nella parte anteriore

di Pathlinder in mode da poter

rilevare oggetti mokili e rilevare le distanze.

Gl ultrasueni hanno maolte applicazioni, Sia nella
attualita che nel passato, numerosi

rebot mabkili hanno utitizzato | sensaor a
ultrasuoni per realizzare compiti

di navigazione nell’ ambiente: svitare astacoli,
seguire pareti, rilevare intrusi, ecc,

Le ragioni del lore utilizzo sono numerase,
possiamo ricordare il Lo

basso costo, la velocita di elaborazione e una
precisione accettabile. | sensaria

ultrasueni hanno anche numerose applicazioni
nel campe industriale, come

it controllo del passaggic dei pezzie la
realizzaziene di compiti

di sicurezza, rilevando la presenza di persona.




Sensori a ultrasuoni (11)

Fathfinder avra a disposizions due tipi di sensarn
per rilevare gli ostacoli:

I sansort meccanicl tipo finecorsa e le capsule a
ultrasuoni. La differenza londamentale

fra essiconsiste nel fatto che | sensaori
meccanicl richiedono un contatto con

Vostacolo per poterla rilevare, mentre quelli a
ultrasuoni possono “senlire " Uostacolo

senza doverlo toccare. | sensor meccanici sorg
pitt sernplict da utilizzare, pere quelli

a ulirasuoni oltre a rilevarne la presenza

¢l permettono anche

di conoscere la dislanza dall’ aggetta.

Sia i sensori meccanic tipo linecarsa che quelli
aulirasueni saranno montati nella parte
anteriore del rabol. | sensori meccanic sarannn
posizionali nella parte inferiore, e potremas
incellare su di essi dei sottili pezzi di plastica per
ampliare il loro campo d'azione, Grazie a

questi due finecorsa potrermo sapere se Loggelto
can cul il rebol & entrate in contatto & a

destra oppure a sinistra. | sensan a ultrasuoni
saranno montati rella parte superiore

e servicanno per la rilevazione frontale degh
aggelli prima di arrivare a contatto con essi,

A causa del considerevole numero di senscr e di
maotori di cwi dispone Pathfinder, non

polremo ulilizzare contemporaneamenle |
sensoeri meccanicl tipe finecorsa e quell|

a ultrasueni, ma dovremo selezionare quelli che
vorremo impiegare. In funzione dell' applicazione
per cul si sla programrmande il robot s deciders
quale tipo di sensore

utilizzare. Per selezionare Ira finecorsa e
ultrasuani, abbiamo a disposizione

un commutalere deppio che @ saldate sulla
scheda diinterfaccia. Modificanda

la sua posizione realizziame 3 selezione,




|"elettronica di controllo di Pathfinder
permatlerd di assolvere a due funzioni sfruttande
i sensori a ullrasuoni: calcolare La

distanza e rilevars il movimente, Per il caloolo
della distanza dovremo attivare la

capsula di emissione e poi attendare di ricevere |l
segnale di ritorno tramite la capsula

di ricezione, In questo modo conosceremo il
lempo trascorso [ra linvio e la riceziene

e potremo calcolare la distanza a cui si trova
l'oggetto, Il contrello delllinizie della
trasmissione e della ricezione dell'eco & gestito
dal microcontroller della scheda di controllo.

Lelettronica di Pathfinder permeltera anche di
ritevare iL movimento. Grazie a guesta
funzione, guando un cggette mebile o una
persona passa davanti al robot, verra

inviato un segnals al microcontroller per
awvisarlo del fatle, Sard anche

possibile medificare il campo di rilevazione di
maovimento da assegnare al robot,

da pachi centimetri sino a circa due metri,

Grazie alle funzionalita aggiunte dai sensari a
ultrasuoni, potremo implementare diverse
applicazieni con Pathlinder. &d esempio potremo
programmare il robol per farlo funzionare

come pallugliatore del terrenc, e farlo avanzare
senza la necessita di lasciarle entrare

in contatte con gli ostacoli, cppure per farla
funzionare come guardia di sicurezza,

che siattivi quande rileva del movimento o
qualche presenza estranea davanti a sé.




Sensori di luminosita (I)
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Analizeeremo i divers sensori di luminosila
il tipo di sensori di cuf disporra

Pathfinder per poter cancscers il livello di luce
dellambiente. | sensor di luminosita

fanno parle del seltore dell’ optoeletlronica,
Loptoelettronica ¢ il rama

dell’elettronica che si occupa del trattamento
della luce. | dispositivi ottici =ona

guelli che rispondono alla radiaziene della luce
o che emettano radiazion luminose.

Questi dispositivi generalments sono sensibili
a una specifica garmma di radiazioni

lurmninose, Mell'immagine possiamo vedere Lo
spettro elettromagnelico, le lunghezze

d'onda visibili all'ccchic umano sitrovano
allincirca fra 1 400 & gli 800 nim.
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| senseri per la rilevazione della luminosita
possono essere principalmeante
[otoresistenze, totodiodi o lotelransistor,

Tutti questi modificano la gquantita

di corrente da cui possono essera atiraversati
in funzione detla guantita di luce

che incide sulla superficie. Nellimmagine
possiame vedere | re lipi di sensaor

con i lore corrispondenti simhboli elettrici.

Esistono fotoresistenze di diverse

dimensioni e forme, cgnuna di esse adatia
auna parlicolare applicasiong,

Lna fotoresistenza ¢ composta da un materials
fotoconduttore la cui resistenza varia
infunzicne dallilluminazione che incide su di
essa Tanlo maggiore sara lintensita

di luce che incide sulla superlicie, minore sara
la sua resistenza e viceversa,

Ouesti sensori di selita si chiamano LOR [Lignt
dependent resistors] o celle foctoconduttric:,




Sensori di luminosita (I) |

Quando la luce incide sul materiale
fotocondullore, si genarano coppie di elettrone-
lacuna, 2 a causa di quesle aumenta il
Snrgente di luce numero dei pertatori e la r-n:‘.si:;mnza_dimmure.ce.
[n questa modo, quando una foleresistenza
siillumina ha un valore di resistenza basso, ¢ se
smettiame di illurminarla i portator
fotogenarati si ricombinano sino a tornare
al loro stato jniziale,

Mellimmagine possiamo vedere diversi
fototransistor, Il principio di funzionamento & il
seguente: espoenendo il fototransislon

alla luce i fotoni entranc in contatto con la base
generando delle lacune 2 con esse una

carrente di base che porta il transistor nella
regione attiva. Grazie a questo si

genera una corrente dal collettore allemetlitore.
| fatoni sosliluisceno la corrente di

base cha normalmente si applica per via Nt
elattrica. A differenza delle

[otoresistenze in guesto caso possiamo rilevare la
luce e amplificarla con un unico disposilive,

| fototransistor sono costruiti con sibicie o con
germanio, in moda simile a qualsiasi
transistor hipoelare, esistono guindi fototransistor
MEM e PMP. Datg che nel lololransistar & La
radiazicne che attiva |3 base del transislor e non
una corrente applicata elettricamente,

c norrmalmente in questi dispositivi nen o'é il
piedino della base ma sclamente
quello del callettore ¢ dell'emellitore.

P




Sensori di luminosita (lll)

SENSORE INFRAROS50 RICEVITORE
NPN SILICON EPITAXIAL PLANAR

CARATTERISTICHE

Cemeniten: plastico dizrmetra Sram

Angalo medio sensizilits 20%

Seala temeeraturs —25°C — +700°0

Tamperatura 100°2

Fotesza di dissipazione 100 miy

Tensione base
rizevitane 32

=

Pathfinder sara dotato di un sensaore di
luminosila tipo fotetransistor, per la precisione
iLrmodello BPWAD. Nellimmagine si

possono vedere le caratieristiche tecniche pid
rappresentative di questo sensore,

Decorre nolare che sitratta di un fotolransistor
di tipon MPN, & che & progettato

per rilevare principalmente la lunghezza
d'onda visibile.

Il sensore di luminosita sara posizionato nella
seheda dei sensari di Pathfinder. Questa

scheda verra inserita nel connettore P16 della
scheda di interfaccia. Grazie a questo

il sensore sara sempre visibile, & ricevera la luce
ambiente senza ostacolo di nessun’altra
scheda, La cupola del telaio di Pathfinder & di
materiale adatto a lasciar passare

la lunghezza d'onda del visibile per il sensore.
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Mell'immagine possiamo vedere i cellegament
elettronici di Palthfinder fra il sensore di
luminosita e il micrecontreller della scheda di
controllo. Il sensore di luminosila fornira

un segnale analogico che variatra Ve 5V

IL livello di tensione pil basso

corrisponde all' assenea totale di luce mentre
15V si otterranno quando incide

sul sensore la massima luminosita,

Il microcontroller petra leggere

il valore analogico presente all'uscita del
sensare tramite il pieding RAD

e rilevare sine a1024 livellj distinti di luce.




Grazie al sensore di luminosita

potrema realizzare divers: lavor con Pathlinder,
Per esempio, polremo programmare

il robat perché si attivi autematicamente quanda
si fa giorno @ s spenga di notte.

Mell'immagine vediamo Fathlinder vicine a una
finestra e possiame programmario perché
funzioni, parli e veda tramite la sua camera web,
solamente guando & giorno.

Utilizzardo il sensore di luminosita & anche
pessibile interagire con Pathfinder. Ad esempio lo
poessiama attivare o disattivare medianie

una lampada portatite, Quando illumineremo il
sensore con la lampada esso vedra un'alta
intensita di luce, e noi lo potremo programmare
perché inizi a funzionarg,

Dobbiamo sempre tener presente che

il sensore di luminosita & lunica sensore di tipo
analogico di cui dispone Pathfinder, Inaltre
sard possibile avorare con queste sensore non
solo come se sitrattasse diun

interrutiore, ma anche utilizzandolo come
sorgenta di infermazioni,

Ad esempio @ possibile programmare
Pathfinder per fare in modo che

si muova pit rapidaments o piu lentamente,

in mado graduale, in funzicne della

nuantita di luce presente nellambienie: in
nuesto madao pud seguire

un percorso a diverse velocita.




