Esercizi con Motori

e Sensori
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Realizzeremo ora un altro

semplice programma con i molorl, ma questa
volla utilizzeremao 1 sensori ottic

posizionati nella parte anteriore del telaio

del robot. Quando il sensore oftico

sinistro & attivo si attiverd anche il matore
sinistro della parte posteriore

del robat, & quando attiverema il sensore altico
destro, it motare destro iniziera a girare,

Il sensore ottico sinistro inviera il suo stato al
pieding RGO del microcontroller,

e il sensore destro al pin RC1. Per quests motivo
RCDO e RC1 si configurano

corne ingressi e la porla B come uscita per

la gestione dei motari.
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(Quando | sensori ottici si attivano, cleé guando
la luce del folediodo si riflette su una
superficie @ raggiunge il fototransistor, sul pin
corrispendenta del microcantroller,

RCD appure RCT, si leggera uno ' legico.
Cuando i sensori non sona atiivi

siricevera un 1 logico. In questo modo avramo
a disposizione un ciclo di programma

che testa lo stato di RCO e di RCT. Se inuno
qualsiasi di guesli 2 pin arriva uno zero,

si salta alla routine che accendera il motore
corrispondente, destro o sinistro.
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Queste sona le routines per l'accensione

e lo spegnimento dei motori destro e sinistro.
Date che ogni routine deve solamente
madificare il funzionamento di un unico metore
e non interferire sul funzionamento

dellaltro, si ulilizzano istruzieni per la gestione
dei bit: bsf e bef, Quando inviamo un

1" tramite RB3 e uno 0 tramite RBZ, =i attiva
il maotare sinistro; inviando un "1

tramite RB4 e uno 0" tramite RBS, si accende
il motore destro, Se entrambi

i pinwalgono ‘07 il motore si ferma.
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Copieremo il file mediante il programma MPLAB
e lo chiameramo pol?.asm, Dopo aver

scritto iLfile procederemo alla sua compilaziones,
Se non avremo fatto errori otterremo

iL file pot2. hex, che caricheremo sulla Smartcard
utilizzando il sceftware di programmazione
ICPROG, lavaro che esequiremo selezionanda

il dispositivo 24C14. Per realizzare

la programmazione sara necessario utilizzare

la scheda di scrittura; dopo aver scritto

it programma sulla Smartcard la inseriremo
nella scheda di alimentazione del robot.

Per provare Uesercizio, la scheda di potenza dove
essere inserita sul connettore JP14

della scheda di interfaccia. Non ci deve essere
nessun alira scheda manlata sulla

scheda di interfaccia, Il motore destro sara
collegato al connettore JP2 della

scheda di potenza, e il motore sinistro

al connettore JP4. Il sensore ottico

sinistro sara collegato al connettore JP12 della
scheda di controllo, e il sensore atlice

destro al connettore JP17 della stessa scheda,

Per attivare un sensore olljico & necessario
porre difrente al sensore stesso una superficis
riflettente, idealmente di colore bianco:
FPossiamo anche attivare il sensore mettendoci
davanti un dito. Quando il sensore

si trova di frante a una superficie nera,

a semplicemente non ha nulla

davanli, si disattiva, Ogni volta che un sensore
si attiva, il motore

corrispondente si metlera in marcia.
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Con questo esercizio contrelleremo Uaccensione
dei matari e

il loro verso di rotazione. Quanda si altiva

il finecorsa sinistro i motori posterior

si mueveranno per far avanzare il robot. Quando
si attiva il finecorsa destro | motor

st alliveranne, perd gireranng in verso contrario,
| finecorsa invierannao i loro segnali

ai pin KA1 e RAZ del microcontroller, quindi

la porta A viene configurata come

ingresso digitale. La porta B si configura come
uscila per la gestione dei motori,
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Iinecorsa inviano un "1 logice quando sona
attivi, IL ciclo principale del programma

inizia testando il valore del finecorsa sinistro,
Se guesto finecorsa & attivo, si entra

nella routine che fa girare | motori in direzione
avanli, per contro se si attiva il linecorsa
destro si entrera nel ciclo che fard retrocedere
i motori. 5e nessun finecorsa

& attivo, un'istruzione di cancellazione della
porta B fara spegnere 1 motori,
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Cueste sono le routines per fare in modo

che i moteri avanzino o retrocedans, Sappiamo
gia che inviando un 1" su RB3

eunc 0" a RB2 possiamo attivare il motore
sinistre e con un "1" su RB4 & uno

07 su RBYS si attiva il motore destro nel senso
di avanzamente del robat,

Sevogliamo che i motori girine in senso
contrario cid che dobbiame

fare & invertire lo stato dei segnali che
siinvianao tramile questi pin,




Oobbiamo scrivere il codice sorgents

del programma mediante il software MPLAB.
Mermarizzerermo il file con il nome

potd.asm e lo compileremo per ottenere il file
potd.exe. || file esadecimale

verra scritlo sulla Smartcard utilizzandao

il software di programmacions

e la scheda di scrittura. Dopo aver realizzato
la programmaziens,

caricherernao la Smartcard sulla scheda

di alimentazione del robol.

E necessario che la scheda di potenza sia inserita
sulla scheda di interfaccia sul connettore

JP4 con lo stesso orientamento che possiamao
vedere dallimmagine. [Lmotore destro

sara sul connettore 1P2 di questa scheda e

il motore sinistro sul connetlore P4,

Il finecorsa sinistro si deve trovare sul connettore
JPY della scheda di interfaccia,

il tinecorsa destro su JPE. Il commutalore

SW2Z deve essere posto sulla

posizione di attivazione dei finecorsa, come
possiamo vedare nellimmagine,

Attiveremo i due finecorsa per

lar accendere | motori in un verso di retazione
oppure nellaliro, Vi consigliamo

di utilizzare un alimentatere esterno da & volt
collegato tramite il connettore

41 della scheda di alimentazione. Potremo
anche ulilizzare un gruppo

di pile grazie al pertabatterie del robal.

o
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Queslo esercizio riunisce tutto quello che
abhiamo imparate con i sensari otkici,
finecorsa e motori, Quando | due sensori ollic)
si attivano, | due motori si muoveranno

per lar avanzare il robol. Se un senzore ottico
siatliva e laltro no, | motori sl

attiveranno in verso contrario, Se i due senscn
ottici si disattivano, o se-si attiva

unda dei finecorsa, | materi si fermerannao,
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Come gia sappiama i sensori ottici

si trovano su RCO e RC1. Realizzeremo una serie
di maschere con il contenuto di guesti

due bit della porta C configurata come ingrasse
per conoscere lo state del sensori.

In funzione dello stato =i salta a diverse routines,
che provocheranna diversi

mavimenti del motore, Al termine del ciclo

si testa lo stato dei finecorsa, so

gualcuno di essi e attive | motori si fermeranno,
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Mellimmagine possiamo vedere le routines

che realizzanc | movimenti dei motori,

per pravocare La rolazione del robot verso
destra, versa sinistra o il suoarreste,
Conosciameo gia come gestire i motori per fare in
maodo che girino nel senso

dell avanzamente del robot e nel senso

di retromarcia: consiste nel gestire

i segnali RB3-RB2 per il metore sinistro

2 RBH-RE4 per il motore destro.
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Oope aver scritto il programma con MPLAB &
averlo compilate, lo programmeremo sulla
Smartcard. Possiamo chiamara il file pold.asm,
mentre il file compilato verra chiamato

potd, hex, Perscrivere la Smartcard & necessario
utilizzare il programma di scrittura

ICFROG, & anche la scheda di programmazione.
Lopo aver scritlo il programma

inserirema la Smartcard nella scheda

di alimantaziene del robot,

La scheda di patenza deve essere collegata

su JP4 della scheda di interfaccia.

Il sensore ollico sinistro sard collegato sul
connettore JP12 della scheda

di controllo e il sensore ottico destro sul
connettore JP7 della stessa scheda.

ILrmotore destro andra al connettore JPZ della
scheda di potenza, e il motore sinistro

al JP4. Infine il finecorsa sinistro sara collegato
sul connettore JPT della scheda

di interfaccia, e il linecorsa destro sul connetlore
JPE N commutatore SW2 sara

in posizione di attivarione dej finecorsa,

Per veriticare questo esercizio atliveremo

i sensori ottici sino a generare le tre possibilita di
mevirmento: | due meotort verso avanti,

rmotore destro avanti e sinistro in retremarcia,

e infine motore deslro in retromarcia

2 sinistro in avanti. Verificheremo anche che

il rohot si fermi quando i due sensari

ottici sono disattivati, in gqualsiasi momento

se qualche finecorsa & attive | maotori
sifermeranne e rimareanno in queste stato sino
a quando verra liberato

lazionamento del finecorsa.




Analisi delle schede
Scheda dei sensori (1)

— Analizzeremo ora la scheda

dei sensori, il cui montaggio & state terminato.

Huesta scheda contiene i circuiti

diinterfaccia per i sensori a ultrasuoni

e per il fototransistor, sensore

|—"- o che avra il compito di misurare il livello di
G - AT lurminositiy. Lo schema dellimmagine
EMLTTITORL 401 forma un circuito oscillatore per lemettitore
[ R . ol P degli ultrasuoni, Queste schema si basa

. | LTI | T F i, ¥ su di un circuito integrate multivibratore 4047
g : g & genera un'onda quadra da 40 KHz,
Tt che si applica all'emettitore di ultrasuoni.
L Lintegrato 4017 svolge la funzione
di amplificatore e condizionatore del segnale.

| In guesto seconde schema vediamo
it circuito di condizicnamento per a capsula di
. - . : ricezione degli ultrasuoni. Si basa su
Y . ot di un amplificatore operazionale LM324; &
3 [ gt Bdle S e composto da quattro stadi, i primi due
- ] o -l— T L “ hanno il compite di cendizionare e amplificare
[ 1 il il segnale generato dal ricevitore
i 1 di ultrasuoni, qguando vibra sotto Uazione degli
A impulsi inviati dall’'emettitore di ultrasuoni,
I.:' RICEVTTORE | GH ultimi due sladi implementano un rilevatore
i bl o HE s 0 di movimento. In questo moedo, guando
i_ r . 1 ; la capsula di ricezione rileva un movimenta,
]

il risultato elettronico sard uno 0

l'.'f_, ]” R I T digitale inviato a RAZ. Quando questo succede,
l” T . i siilluminera anche il diodo LED D3.
i

La scheda dej sensori dispone del jumper JP3,
con cui potremo configurare due

modi di funzienamenta, Se il jumper si trova
nella stessa posizione rappresentala
dallimmagine, il circuito di emissione di
ultrasuoni stara funzienando in modo
continua, quindi potra essere rilevato qualsiasi
movimento dinanzi al robol, Se il

jumper & sulla posizione contraria, lemettitore
di ultrasuoni funzionerad solamente

guando sul piedino RAT del microcontroller
verra inviato unc ‘0’ logico. Grazie ad

#s550 potremo implementare nuove applicazioni.




Analisi delle schede
Scheda dei sensori (I)

Mella parte anteriore del telaio di Pathfinder
troviamao due alloggiamenti specifici
er linserzione delle capsule a ultrasuoni,
importante che queste capsule siano
separate fra loro di alcuni centimetri, che siano
ben allineate e che guardineo in avanti,
Se collochiamo in questa posizione le capsule a
ultrasuoni, gualsiasi movimento dinanzi
al robot sara rilevato dalla scheda dei sensori.

Mella scheda di interfaccia di Pathfinder

&'B un commutatere molto importante, SW2,

Se questo commutatore & posizionato

come mostra limmagine, il segnale digilale
inviate dalla scheda dei sensori verso

il microcontraller sara abilitato, Se al contrario,
il cormmutatore si trova nella posizione

opposta, abiliteremo i finecorsa. In queste modo
il robot potrd funzionare con gli ultrasuoni oppure
con i linecorsa, e la selezione dell’uno

o dell’altro metodo si realizza tramite

il commutatore SW2 della scheda di interfaccia,

Le capsule a ultrasuoni si collegano

alla scheda dei sensori tramite i connettori
fernmina JP1 e JPZ, La capsula

di ricezione verra collegata a JP1 e quella

di emissione a JP2. Le capsule

a ultrasuecni possono rimanere collegate

alla scheda anche quando al lora

posto si utilizzano | finecorsa, | fototransistor
[34 non ha bisogno di connettori, dato che

& saldato direttarnente sulla scheda dei sensaori,




Analisi delle schede.
Scheda dei sensori (Il)

s Il sensore di luminositd della scheda dei sensern
si hasa su un fototransistor. | circuito
di condizionamento & semplice, dispone di una
; TR resistenza sul collettore da 10 KW
10K : - collegata a &Y, Uemettitore del fototransistor
= & collegato a massa. Quanta pid luce
incide sulla base del fototransislor, maggiore
sard la conduzione elettrica fra
emettitore e collettore. Per questo motivo
quando la luminosita sara nulla,
iL zegnale inviato al microcentroller tramite RAD
sard di 5V e per la massima
luminasild il segnale tendera a 0Y,

R&l

Tl DB
a Fotolransistor

1;|!

A differenza del resto dei sensori

del robol il sensore di luminosita & un sensore
analogico: il segnale inviato da RAD

rion disporra dei due valori, "17 & "0” logico,
ma di gualsiasi vatore compraso

fra 0 e 5 Y Quande la scheda dei sensari viene
inserita sulla scheda di interfaccia,

il fotetransistor rimarra nella zona superiore
del robet, in modo da poter

captare perlettamente la luce ambientate,

In quesla immagine possiamao

vedere ['ultima parte dello schema della scheda
dei sensori. 5i tratta del connettore

JP4, che servira per il collegamento della scheda
dei sensori alla scheda di interfaccia.

Su di esso passanc i segnali di alimentazione da
5V necessari per l'eletlronica. 5i

7T R implementano anche i tre pin di comunicazione

L " con il micracontroller: RAD & il pin

L che riceve il segnale analogico del sensore di
—] 4 lurminosita, RAT controlla latlivazione
v b e larresto della capsula di emissicne degl

| —g i s @ ultrasuoni e RA2 & la ricezione
ST [R5 I del segnale di risposta degli ultrasueni,
g mp——
— 24 o i)
= —gx a4 p—

—] 2 A5 —

HEA LR 1452




Analisi delle schede.
Scheda dei sensori (I1)
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Sinora abbiamo analizzato e diverse
parti della scheda dei sensori; in questa immagine
possiama vedere lo schema completo,

La scheda dei sensori larnird funzioni importanti
al robel che gli permetteranno

di sviluppare compiti interessanti come fare la
guardia, rilevare Lla presenza di intrusi

o misurare il livello di luminesild per sapere
guando & giorno o quando @ notle,

La scheda dei sensori verra inserita sul robol
mediante la scheda di interfaccia,

tramite it connetlore lermmina JP14. Bisognera
inserirla con Lo stesso orientamento

mostrato dallimmagine. | segnali dei pin RA1

e RAZ non viaggiano diretti da questa

cannetlore sino al microcantroller, ma passano
tramite il commutatore doppio SW2

della scheda diinterfaccia, per poter selerionare
se utilizzare gli ultrasuani o i finecorsa,

Per evilare di montare la scheda dei sensori

in una posizione shagliata pessiamo

tagliare uno dei piedini del connettore della
schada dei sensori e lasciarlo inserito
all'interne del connettere fernmina della scheda
d'interfaceia, Vi raccomandiama

di tagliare il piedine numearo &. Deve rimanere
inserito a filo come rmostrato nell'immagine.

—




