Meccanica di Pathfinder

Analizzerema ora la meccanica di Pathlindar, sia
nella canligurazions con le ruate

che con le zampe. Per ottenere entrambi | tipi di

mavirnento, il rebot & stato dotate

di tre motari. Tutt D matord hanne assaciala

ura cassa di riduzione,

che trasmette sufficiente potenza al movimenti,

Due dei motari si trovano posizionati
lateralmente e dispongono di due ruots unile
agli assidi uscita delle scalole

di riduzione. Queste ructe funzioneranna in
moda veicolo g saranna anche

gli elementi di riduzione del movimento a
piadini in modo esapoda,

Il motore centrale avra la funzicne di controllo
della direzione del robot

ircrnode veicolo, e il controllo del preding
centrali del rabal in modo esapadao,

Eid

Quando configuraremo Pathlinder in modo
velcolo, | molart posterion situat

ai tati del robot, eserciteranna La forza di
trazione e forniranno il mevimento

del rabat, per le manovre sia di avanzamentao
che in relromarcia,

Il compito del motere centrale sara quello di
muovere la runta anteriore

asinistra o a destra, in funzicne della direziane
che vegliamo far prendere al robot,




La parte inlerna delle ruote pesteriori dispone di
un triangole nero su sfonde bianco,

Davanii a questo disegno montersmo un sensore
di tipo ollico, che rilevera il passaggio

del triangolo nere ogni volta che la rueta da un
giro. In questa moda potremo conoscere la
valocita di avanzamento del rabot, o controllars
quanta distanza ha percorse,

Disponendo di un motore per ogri rusta
pasleriore e di un sensore ottico per il contrello
individuale di ogni molore, pelremmo

ottenere un contrallo totale del robot ner suol
movimenti in modao veicolo,

Ad esemplo sard possibila implementare un
movimenta in modo dillerenziata,

ciog nelle curve accelerare di pin la ruota che gira
all'esterno per aiutars

il robot a girare con precisione.

Le ruote anteriori di Pathfinder non generano
movimeante, servono solo per

il controtle della direzione. Sono delle ruote di
minor dimensione rispetle a quells

oosteriori e saranno unite medianie un assa, in
maodo cheentrambe sterzino

sempre nello stesso senso. Cosicome inun
veicolo convenzionale, mediante

questa configurazione delle ruote, il robol non
potré girare su se stesso, per cui doyra
eseguire delle manovre nelle curve pid strette.




Meccanica di Pathfinder

Il motore centrale ulilizzerd un traslatore,

a guida, per trasmettere il movimento alle ruote.
Questo traslatore, siincastrara sul bullone

che fuoriesce dall’eccentrico unito all’asse della
scatala di riduzione, In guestio mada,

il movimento di rotazione verso sinistra o verso
destra del motare, si converte

inun movimenlo di traslazione verso sinistra

o destra mediante guesla guida.
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Il traslatore di direzione & un pezzo che
fuariesce da entrarnbi i lati del telaio. In ognuna
di queste parti trovera postoe una ruota.

(uesta giunzione, insieme al meccanismao

di supporto detla ruota stessa,

fara in modo che le due ruote girino sempre
nello stessoversa, in altre parcle

entrambe si orienterannoe verso sinistra o verso
destra, in funzione degli ordini del molore.

el e
S g L e
i

e

5

e

e

3

Cuande realizzerema i programmi di controllo
di Pathfinder, in configurazione

con le ruste, avremo hisogne di sapere quali
sano | limiti di rotazione che pessiamo
applicare al robet. Per fare questo, disponiamo
di un sensore oltico che visualizzera

una banda nera collocata su uno degli eccentrici
uniti alla scatola di riduzione del motore
centrale, Questa banda nera ci indicherd i limiti
di retaziene applicabili alle ruote

nelle manovre di sterze a destra e a sinistra,




Meccanica di Pathfinder

Oltre al sensore attice per il controllo

della massima rolazione del motore centrale,
possiamo utilizzare altri due sensori ottici
guande Pathfinder funziona nella configurazione
con le ruote. Guesti sensori otlici saranno
monlali in coppia sulla parie anteriore del telaio.
Saranno orientati verso

il bassa, quindi "guarderanno” il suola su cui

si spesta Pathfinder.

Grazie a questi sensori ottici it robot potra
esequire delle operazioni spostandosi lungo un
percorse disegnato sul pavimento. Con

i sensori ottici potremo distinguere facilmente
una linea nera su qualsiasi superficie
mediamente riflettente, Quande rileviamo che
il robot sta uscendo dal percorso, il

motere centrale enlrerd in lunziene correggendo ==
la posizicne delle due ruote

anteriori di direzione, in modo che il robot torne
a posizionarsi sulla striscia.

Funzionando con le ruote, oltre al sensaeri ottici
per sequire la traietloria, sono anche

maolto utili i senseri meccanici tipo fine corsa e

i sensoria ultrasueni. Grazie ad essi il rebol
sapra quanda entra in contatto con degli ostacali
o rileverd la presenza

di un oggetto davanti a s, Potremo guindi
realizzare programmi per fare in

modeo che Pathfinder manovri ed eviti gli estacali,




Analisi delle Schede.
Scheda di 1/0O

Analizziamo ora la scheda di ingressi e uscite
mastrata nellimmagine. Questa scheda
dispene di una serie di dispositivi di ingresse o di
uscita che simuleranno i diversi sensori

e altuatori del robot. Grazie ad essi imparerema
a realizzare programmi per

il microcontroller 2 verificarne il funzionamento,
In questa modo potremao

mettere in pratica e provare i programmi del
microcontroller prima di iniziare

la programmazione vera e propria del robat,

La scheda dispone di sei interruttori come
dispositivi di ingresso di tipo digitale.

Questi interruttori invieranno il loro segnale ai
piedini RCO, RC1, RC2, RCH, RCH & RCT del
micrecontroller. Gli interrutteri sone dispositivi
con bloceo meceanica, in altre parole
mantengona il lore stato di circuito aperto o
chiuso in funzione della

pesizione del meccanismo interna.

Oltre agli interruttori disponiamo anche di dus
pulsanti come periferiche di ingresso

digitale. | pulsanti invieranno il loro segnale ai
piedini RA4 e RAS del microcontroller

A differenza degli interruttori i pulsanti hanna
uno stato di ripose, incui il segnale

che inviano al microcentroller & un “1" logica,
Quandao si attivane invieranno une

07 In funzione del lipo di sensore che vogliamo
simulare sara pid oppartuno

utitizzare gli interruttori o | pulsanti,




Analisi delle Schede.

Scheda di I/O

Oltre alle periferiche di ingresso digitale,

la scheda di ingresso e uscita @ composta anche
di quattro potenziometri mediante i quali
potremo fornire segnali di tipe analogico. Quest
segnali avranno un valore variahbile

tra0e 5V, in funzione della posizione in cui
regoleremo l'attuators

del patenziometro. | potenziometri invieranno

il loro segnale ai piedini RAD, RAT,

RAZ & RAS del microcontroller. Questi piedini
del chip sono configurabili

come ingressi analogici o digitali.

La scheda dispone di otto diodi LED

come principali periferiche di uscita di tipo
digitale. Questi LED sono collegal

alla porta B del microcontroller, ciot al piedini
che vanno da RBO a RBY. Tramite

i jumper JP1 possiama abilitare o disabilitare
i diodi LED. Se il jumper & inserito,

ogni volta che un piedine della porta B

yiene impostatoa "17 si

accenderd il disdo LED corrispondente,

Qltre agli olto diedi LED disponiamo

anche di un display a sette segmenti, collegate
alla porta B. Un display & un dispositivo

che dispone di otto diodi LED configurati in modo
che la loro illuminazione possa

rappresentare numeri digitali. Per attivare

il display a sette seqmenti dobbiamo

chiudere il jumper JP4 della scheda. E un display
a catodo comune, quindi i livelli

alti inviati dai piedini del microcontrobler
saranno i segnali che

illurnineranne i segmenti del display.




Analisi delle schede.
Scheda di I/O

La scheda di ingressi e uscite dispane di un altro
dispositiva di uscila, rappresentate da un
altoparlante. Per poter gestire un altoparlante &
necessario applicare un'onda sinusoidale

ai suni capi. Per guesto, la scheda diingressi e
uscite dispone di un oscillatore basato

sul circuito integrato 401 1. Ogni valta che arriva
un uno logice a questo circuilo,

pin RB? del microcontrotler, il circuito ascillera
e laltoparlante iniziera a fischiare,

L'altoparlante & collegate alla scheda di ingressi
o useile mediante il connettere lemmina

JP3. In seguilo, questo stesso altoparlante sara
collegato alla scheda dei sensori di voce

per fare in modo che Pathlinder possa utilizzarlo
per riprodurre messaggi. Se duranle

[use della scheda di ingrassi e uscite non
vogliamo utilizzare Ualloparlants,

dobbiamo estrarre il jumper JPS dalla scheda
per disabilitarle. In questo modao

eviteremo che possano arrivare nell’altoparlante
stesso dei ronzii incontroliatl.

La scheda di ingressi e uscile dispone del
connettore JPZ2 mediante il quale

la inseriremo sulla scheda d'interfaccia. Tramite
fuesta connettore utilizzererno tutti

i pin del microcentroller, per guesto la dovremao
inserire sul connettore fermmina JP13

della scheda dinterfaccia, owero il connetlare
che dispone di tutti i segnali del PIC.




Analisi delle schede.
Scheda di I/O

Dobbiamoinserire la scheda

nel connettore JP132 con Lo slesso orientamento
mostrato dallimmagine, Per assicurarg

di inserire la scheda sempre con Uorientamento
corretto, possiama tagliare it pin

28 del cannettore JP2 della scheda di ingressi

e uscite, & lasciarlo inserito nel pin 28

del connettore JP13 della scheda d'interfaccia.
In guesto modo, la scheda potra

essere inserita solo per il verso corrello.

Fossiamo combinare l'utilizzo della scheda

di ingressi e uscite con altre schede.
Mellimmagine, possiame vedere la scheda d
ingressi e uscite callegata alla scheda
dlinterfaccia e la scheda di potenza anch’essa
tollegata tramite il connettore JP14.

In questo modo potremo utilizzare gli interruttor ~
della scheda di ingressi e uscile

come ingressi digitali e | motori come uscite,
collegati tramite la scheda di potenza.

Oltre al jumper PS5 per Labilitazione
dell'altoparlante, abbiamo a disposizions altri due
jumper sulla scheda, 1L jumper JP1

abilitera o disahilitera gli otto diodi LED da D1 &
D8 della schada, Il jumpar JP4 lara

la stessa cosa con il display a 7 segmenti U1, Per
evitare che i pledini d'uscita del

microcontroller sianc sottoposti a un eccesso di
assorbimento, non utilizzersmo
simultaneamente i diedi LED e il display a 7
segmenti. Per queslo, collegheremo

solamente uno dei due jumper, in funzione del
Lipo di dispositiva di uscita che vogliamo
utilizzare per la porta 8 del microcantroller,




_Analisi delle schede.
Scheda di I/O

Mellimmagine possiamo vedere lo schema
completo della scheda di ingressi

e uscite. Analizzeremo le varie parti dello
schema, per capire come sono

collegati i diversi dispositivi di ingresso e uscita,
& che tipo di segnali

dobbiama gestire per utilizzarli,
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La scheda di ingressi e uscite,
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BAD scheda di interfaccia, tramite
RA1 5 1 la quale comunica con l'unita centrale dove
RAZ J i si lrova il microcontroller.
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M e Mellimmagine possiamao vedere
e L R gli otto diodi LED e il display a 7 segmenti a
— Sy calodo comune di cui dispone la scheda.
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Sia i diedi che i display sono collegati alla porta

E del microcontroller, Mediante i

jumpers JP1 e JP4, abiliteremo o disahiliterema

i i collegamenti dei diodi o dai display,

=N chivdendo o aprendo il circuito che collega |
dindi LED a massa. Grazie a quesla

configurazione, ogni pin della porta B a livello

alto accendera

un diodo, e il livello basso lo spegnera.
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Analisi delle schede.

Scheda di I/O
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Questo & Lo schema del circuito

oscillatare che ha il compito di far funzionare
Caltoparlanie; & contrellato dal

microcontroller mediante un segnale in uscita
dal pin REY. Quando il segnale avra

valore 1" lagice, il circuito inizierd a funzionare,
generando un segnale oscillante cha

applicato all'altoparlante si traslormera in un
suono. Se abbiarmo une "07 sul pin RB7,
laltoparlanta non si attivera. Mediante il jumper
JPS abilitiamo o disabilitiamc

luscita del circuilo verso laltoparlante. Nelle
applicazioni in cui non & richiesto

Uutilizze dell’altoparlants, vi consigliamo

di eslrarre (| jumper, Laltoparlante

& collegate alla scheda mediante il connettore
IP3, e tramite il potenziometro

25 regelerema il suo livello sonora,

Queslo ¢ lo schema utilizzato per

il collegamento dei sei commutatori di cul
dispone La scheda, da SW3 a SWE,

Si tratta di commutateri a due posizioni, quind: &
Lre piedini, ma in questo caso ulilizzeremo
solamente due pieding per agni commutatore,
Uno dei pin & collegate a massa,

& l'altro al positivo tramite una resislenza da

10 Ki} Secondo quanto riportato nello

schema dellimmagine, nello stato di ripose
'uscita dell'interruttore inviera un

"1", e quando & attivate inviera una "0 Gli
interruttori detla scheda sono monlali

nello stesso moda, quando sono posizionati verso
il bazso il microcontroller ricevera

uno 0" e quandeo Uattuatore & rivolto versa

l'alte verra inviato un 17,

Oltre agli interruttori disponiamo di altri due tip:
di dispositivi di ingresso, che sono collegali

alla porta A del microcontroller. Da RAD a RAZ
disponiamo di guattro potenziometri

divalore 1 KO duesti potenziometri serviranna
per lornire una lensione variabile fra
DebVaipindel microcontroller, che si possono
configurare come ingressi analogici. Infine
abbiamo due pulsanti che saranna collegati a
R4 & RAL. Come si pud vedere nello

schema, nello stato di riposo avremo un 17
logico all'uscita dei pulsanti, mentre

guande vengono premuti riceverema ung 07




