Esercizi di apprendimento

Questo & un ampliamento dell esercizio

dei contator esZl.asm, spiegato in precedaenza,
Sitratta di implementare un contatore
ascendente e discendente, che perd visualizai
il numerno sul display a setle segmenti.
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Il ciclo principale del pregramma & abhastanza
simile a guello del contatore

binario che abbiamo gia realizzato. Abbiamo
una variabile chiamata Contatare

che contiene il valore del contatore e che deve
essere visualizzata sul display
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Questa & La funzione labella che converte

i nurmeri binari in codice numerico per il display a
7 segmenti. Mella varizbile Contatore

st memorizza il valore del contalore sallo forma
di numers binario, che gragie

alla maschera sard sempre compreso fra 0 e 9,
Frima di inviare il valore

del contatare alla porta B nel ciclo Loop,

B necessaric richiamare

o Funzione Tabella per fare in modo

che il valore binario sia convertito

rel codice adatto al display a 7 segmenti.
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Questo programma utilizza degli interruttor
per fornire gl impulsi di ingresso,

B oome gia sappiama, | dispositivi meccaniol
sono soggett all'effetto rimbalzo,

Questo effetto, ogni velta che un senscre cambia
stato, genera un periodo di instabilita
all'uscila del sensore slesso. Per conlraslario,
ogni volla che RCO cambia stato

=i richiama questa funzione; 2523 temporizza
20 ms, cosicché quando si ritarna

al ciclo principale, Vuscita dellinterrullors

s ¢ gia stabilizzata,

Questo esercizio si trova sul COROM

sotto il nome 2s21.asm. Dopo aver compilate
Vesercizic lo memorizzeremao

sulla Smartcard. Mellimmagine passiama
vedere lesecuzione di questo

esercizio. Pervedere i numeri sul display
dobhiame chivdere il jumper JP4

della scheda di ingressi e uscite, & aprire

il resto dei jumper della scheda.

Con linterrutiore W3 inseriremo gli impulsi
per il contatore; mediante Uinterruttore

oW selezioneremo se il conteggio dovra essere
ascendente o discendente.




Il presente esercizio & un generatore
di numeri casuali. Il programma @ il preludia
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Il numero casuale da moslrare

sulla barra dei diedi led si produce quanda si
introduce un impulso completo

mediante linlerruttore SW3 della scheda, che
.| invia seqnali al pin RCO del microcontroller,
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‘“'3;‘E;E.-'Hi:i.;E“_;;E":Eiik.“ﬁd’*.?fti-’ﬂ“-.';‘;;ﬁﬁﬁ.'REEEHM T e il meccanicl, € per gueste metiva quando -
ri%;-!-f_ulﬂ“.;.:..!T:;.ffz‘.'}’:igfimir”ﬁ'ail.T[F:.ﬁl.‘ﬂli:i'?uﬁsih"lg o RCO cambia il suo valore a 1, dopo aver acquisite
~§ Faardaiy 108 11 Big. subbasenin. 5 % Ty n 1 kL T 3 asEs a1 g il valore casuale del Timer(, si chiama
| Gesamiowo o MEWGTE esstis U fles d] suerflas il e . una routine di temporizzaziene di 20 ms che
o A Stoms 51 e elimina Ueffette rimbalzo dell'interruttore,
9 Dtfss  IHICOH,TRIF FRMEFTLan gel THIA?
oo ha b Selag 0 me 0 He aneoes
o a1 el
Lk =l
Al %




ETH
L2
AA iTra VB rg P OI.F Sop. 51 ubilices ue gresoaler dl 256 ¢ xul THRIZ =l cdedea 195,
lba dele=ith df lawers @o0L & HAE P opuEndd 3L THEB wi bedeasents smd pE. In
pqueste swdi, il THRO dear confare 385 edeabd che, cenoun grescaler dl 188 danan

lnteizallo Letale 0 S4EIR po

T

lnelay_war: Daeaba cauling d1 uritizzn gererale reslicza e Deopaniarasioae wrbalis

S G0 me JI95 w2803, 1L ualars 465 la doablene esarieeee

i, fcEh o, dale the L1 THIR - ascerdente eoarems carbcare L1 osul sooplenrnle o 1 030 Ned.d
nir Lnbereatls di 89 me mi rdgebe Laele solle qeaats dadicate della varLabile “Belag sont?,
pper qeesta 1 ribacén nbolex & dl S0oRs [ TDRlag coaleld @ qEctla nascine gl %20 Gec.

SprDelap LmU-Fsh

hed

THICAH T RIE Esptia il Flag di porrf L
nEiile el

Gonplemenbe Pen, dl 85

e
i neuid  THEE fardice L1 1HER
gs-:nrn-uu-u o1yt g daraa L1
o b Bbfas  IHIGEH. T OIF pAverfloe del THIEY
an qure Iaterualle JH aTaERa
At dwaise  Belay EasT P phezremerda L1 contaters degii daberuallil
ay gote  Belay war Leipere 1lanierualle 6L S0 s
Az retuen
LT
T
":g_ e GFire el prigrams e ee
Al

g b

B

Al ritorna dalla routing di temporizeazione

per annullare | rimbalz, & sufficients altendere
che Vinterrutlere RCO torni avalare

"I per mostrare il dato acquisite sulla variabile
“Mumera” tramite i diodi, cosa che eseguiremao
passando il contenuto della varizbile

"Mumera” alla porta B; dobhiamo visualizzare il
numers casuale per 3 secondi & pol

spegrere | led. Per lare guesto esequiremc una
chiamata a una routine di temparizzaziene

che attende 3 secondi. Mella routine si realizza
una temporizzazione base di ol ms con

il Timerl, e la si ripete A0 volte, 40 @ il contenute
caricalo nella variabile Delay cont,

Il risultato sard una temporizzazione di tre
secondi dopo la quale spegnerema i led

o tornerema ad atlenders un altro cambio

di stato sullinterruttore SW3 per ripetere il ciclo.

Ouesto esercizio si trova sul COREOM,

salto b nome di 2s22.asm. Dopo aver compilato
I'psorcizio e ottenuto il file es22.hex, lo
soriveremo sulla Smartcard. Dobbiamo collegare
la scheda discrittura alia porta

senale del PG ed eseguire il programma [CPROG.
Selegionererno il dispositivo

madello 240148 e apriremo il file esZ2 hex,

Ora selezioneremo il comandao

programma tutte, Dopo aver programmato la
Smaricard la inseriremo nella schada

di alimenlazione di Pathfinder con Uoerientamento
uguale a quello mastrato nell immagine.

Quands realizzeremo gli esercizi

di apprendimento con la scheda diingressi e
uscile, nessun allro sensore deve essers
collegato al robot tramile la scheda di controllo o
la scheda di interfaccia, Tulli i connettor

dei sensari rimarranno senza collegamento, (|
microcontroller impleghera alcum

minuti a leggere il contenuto della Srmarlcard e
ad esequire Uesercizio, Mediante

Uinterruttore SW3 inseriremo gli impulsi in grado
di generare numeri casuali che

yisualizzeremno per lre secondi sulla barra def
diadi led, 1L jumper JP1 della scheda di

ingressi e uscile rimarra chiusa per attivare i led.
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Questo esercizio combina quasi tutte le
congscenze sulla programmazione che abbiamao
: acquizito sing a gueslo momento.
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Megli esercizi precedenti abbiamo
utilizzato le due routines maostrale nellimmagine.
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| Questa funzione & gia stata utilizzata
in precedenti programmi di generazione di
numeri casuali, con essa realizziamo
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e

e caricheremao il dato 20 in questa variabile.

Dopo aver compilato il programma
procederema alla sua scrittura sulla Smartcard,
ulilizzanda il software ICFROG

o la scheda di scrittura, seguende la stessa
procedura gia applicata per il resto

degli esercizi. Per provare il programma
dobbiamo aprire | jurnper JPT e JPS

della scheda di ingressi e uscite e chiudere it
jumper JP4 della stessa scheda,

In questo moda attiverema il display a ¥
segmenti. Utilizzereme

Vinterrultore SW3 per iniziare la generazicne e la
visualizzazione dei numeri casuali sul display.
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Inizieremo realizzande alcuni

programmi di apprendimenta con | mator

e sensori di Pathfinder. Fer questo

avremo bisogno di utilizzare la scheda di
patenza che abbiamo gid montato.

Perd prima di realizzare | programmi il prima
passa consistera nel collegars
adeguatamente | sensori alle diverse schede del
robat, || primo sensore da collegare

sara il sensare otlico CNYT0, che abkiama
montato per il controlie del matore

centrale e che si colleghera sul connellore
JB18 della schada di centrella.

Collegheremao ara gli altri due sensori

pthici che abbiameo montato nella parte anteriore
del telaio del robot. Il riferimanto

per distinguere se il sensore & sinistro o destro
consiste nel guardare il robol dalla

sua parte posteriore. || sensore situato nel foro
sinisiro del lelaio si collegheara

al connettors JP17 della scheda di contrallo.

Per ultimo collegheremo il sensare

ottice CHNY?0, che & l'altro sensore della parte
anteriore del lelaio ed & montato sulla

parte destra, Ouesto sensore verrd collegate sul
connettore JP7 della scheda di controllo,

| connellori hanno selo un verse di inserzions
corretie, e dispongana di alcuni

impedimenti meccanici mediante | quali

& permessa linserzione

solo nell'orientamento adeguato.
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Ora collegheremo | sensori meccanici

tipo finecorsa, Per distinguere il sensare sinistro
dal destro utilizzeremao lo stesso

riferimente dai sensort oltici, cioé osservernamo
il robat dalla sua parte posteriore,

Il sensore finecorsa sinistro verra collegato

al cannettore IPY ;

posizionate sulla scheda di interfacoia,

Infine Vultimo sensore tipo finecorsa & guello
situato sulla parte destra del robol.

Si colleghera al connettore JPB della scheda

di interfaccia. Questi connetion

cosi come i sensari ottici CHNYT0, accettano solo
il collegamento con larientamento

corretto. L finecorsa sinistro comunichera con

iL pin BAT del microcontroller, mentre

iL finecorsa destro invierd il suo stato al pin RAZ,

.,

& lato dei connettor per | finecorsa sulla
scheda di interfaccia troviamo il commutatore a
due vie SW3, Duesto commutatore serve

atare in modo che il rebot funzioni con | sensori
meccanici tipe finecarsa o con i sensar

a ultrasuoni. Nei primi esercizi utilizzeremao |
finecorsa. Per fare in modo che i finecorsa
siano attivi la posizione del cornmutatore deve
coincidere con quella mostrata nell'immagine,
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Il primo esercizic che realizzeremo

consistera nell'accensions e spegrimenta dei
maotari posteriori del robot, mediante lo

stato del finecorsa sinistro, Quando il finecorsa
siattiva i metori cominceranno

a funzionare e gquando si trova disatlivato s
fermeranno: L finecorsa sinislro inviera

I segnali al piedino RAT del microcontroller, i
moteri si controtlano mediante

la porta B del microcontroller. Per guesto mativo
la porta A si configura

come ingresso e la porta B come uscita,
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Mellimmagine del programma possiamao
vedere la connessione dei motori posterior alla
porta B, Per accendere il motore sinistro

e farlo muovers in avanti & necessario inviare un
"1" logico tramite RB3 & uno "0" tramite

RBZ. Per accendere it motore destro nel verso
dell’avanzamento bisogna inviare un

"1™ tramite RB4 ed uno "0” tramite RBS. |l ciclo
principale del programma testa lo slalo

del finecarsa, quando il finecorsa si chiude invia
un "1 legico al pin RA1 del microcontroller

e quando rimane aperto uno "0, Nel moments
incui il finecorsa si chiude

st salta alla routine ON per accendere | motar,
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Dobbiamo scrivere il codice sorgente ulilizzando
il programma MPLAB. Dopo averlo

scritto lo memorizzeremo con il nome potl.asm,
dobbiamo compilare | programma

senga errori, al fine di ottenere it file pot1 hex;
che sara il file da scrivere sulla

Srnartcard utilizzando per questo il programma
ICPROG. Il pracedimento per la
programmazione € (o stesso che abbiama
utilizzato per tutti gli esercizi di apprendimento
con la scheda di ingressi e uscite.
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Per verificare lesercizio, la scheda di ingressi g
uscite, deve essare inserita nel connettore

JP13 della scheda di interfaccia. Collegheremo la
scheda di polenza sul connettore

JP14 della scheda di interfaccia con lo stesso
arientamento mostrato dall'immagine.
Cellegheremo anche il motore destro del robot al
conneltore P2 della scheda

di potenza e il motore sinistro al connettore

P4 della stessa scheda. Per capire

gual & il matore destro e qual & quello sinistro

il riferimento & guardare il robol

dalla sua parte posteriore, lato in cui si

inserisce la Smartcard.

Il finecorsa sinistro deve essere

inserito sul connettore JP? della scheda di
interfaccia, la posizione del

commutatore SW2 della scheda di interfaccia
deve essere la stessa di quella

che appare nell'immagine, in modo che i segnali
dei linecorsa sianc attivi verso

il microcantroller della scheda di controllo.

Copo aver scritto il programma potl hex sulla
Smartcard la inserireme nella scheda

di alimentazione del robot. Dobbiame alimentare
il robot mediante cingue pile collocate

nel porta batterie o con un alimentatore esterno
avente un'uscita dicirca & V.,

Quande il microcontroller legge il contenule della
Smartcard iniziera l'esecuzions

del pregramma, attivanda il finecorsa sinistro

i motori caminceranno a girare

e ritasciando il finecorsa si fermeranna,




