Esercizi con ultrasuoni (1)

Cuesto esercizio ci permettera

di verificare il corretto montaggio della schada
dei sensord. [ primo passo consiste

nel collacare la scheda nella sua posizione
carrispondente sulla scheda

di interfaccia, Dovra essere collegata al
connettore JRFT6. L senzore

di ricezione a ullrasuoni [A0R] sard collegate al
connettore JPT della scheda dei sensor,

e la capsula di emissione degli ultrasuoni [40T)
sul cennettore JPZ della stessa scheda.

I guesto prime esercizio mantarrema il modulo
a ultrazuani continuamente atlivalo,

a questo scopo posizionerema il jumper JP3
nellz posizione mostrata

dall'immagine. Grazie a esso L circuito
ascillatore della scheda dei sensori

rimarra costantemante altivo e la capsula

di emissione generera il segnals.

Il passo successivo consistera nellalimentare
il rohot, cosa che faremo tramile

la scheda di alimentazicne. Possiamo utilizzare
un insieme di pile collegate net

portabatterie di Pathfinder, perd per le fasi

di prova & consigliabile utilizzare

un alimentatore esterno in continua, come
possiameo vedera dallimmagine,




Le capsule a ultrasucni devono essere
posizionate nella parte anteriore del telaio del
robol, nelle sedi predisposte a guesto

scopo. In questo mamento la scheda dei sensor
sta funzionande come un rilevatore

di movimento; per verificare il funzionamento
dei sensor, faremo muovers

guatcosa davanti alle capsule a ultrasuoni,

ad esempio la nestra mano,

Ogni volta che il circuito a ultrasuoni

rileva del movimente davanti alle capsule, si
ilurminers il diodo LED 03 della scheda,

che si spegnera quando il movimento cessa.
Con oggetti di diverse dimensioni

petrema fare delle prove per verificare Uefficacia
del circuilo a ultrasueni,

[l potenziometre RE della scheda

a ultrasuoni permette di regolare la distanza

di rilevamento; possiamo ructare

iL potenziometro a destra o a sinistra per
verificars le soglie massime

e minime di rilevazione di movimento dei sensor
a ultrasuoni. Per ruotare

il potenziomatro utilizzeremo un piccolo
cacciavite a taglio,
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Dopo aver scritto il programma con MPLAE,
procederemo alla sua compilazions.
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Dope aver programmato la Smartcard |

la inserirema nella scheda di alimentazione di
Pathfinder, con lorientamento adegualo,
came mostrate nellimmagine,

Alimenteremo il rebot utilizzande un pacco

di pile inserite nel portabatterie

o mediante un alimentatore esterno

a corrente continua,
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Per fare in modo che Uesercizio funzieni,

il commutatare della scheda di interfaccia deve
rimanere nella posiziene moslrata
dall'immagine. Se il commutatore & in questa
posizione, i segnali degli

ultrasuam arciveranna sino al micrecentroller
Mella posizione cantraria,

gli ultrasuani saranno disattivali, perd si
attiveranno i finecorsa anteriori.,

dccendendo il robot, | motori pesterior

di Pathfinder rimarranna fermi,

fQuando mediante gli ultrasueoni si rileva
movimante davanti al robat,

i moteri posterior si altiveranno nel senso
dell'avanzamente, Queslo & un

esercizio di esempio di contrallo dei maotaori
mediante Valtivaziona degli ultrasuoni,

Una volta partiti, i molori rimarranno attivi sino
a quando toglierame l"alimentazione.

Gl ultrasuoni sono sensori molto interessant,
perché o permettono di realizzare

applicazioni in cul il robol risponde a eventi
esterni o ad altri agenti senza

la necessita di avers un contatto fisico con essi,
Dapo aver terminato il robaot,

con | suoi sensori g le sue funzioni addizionali,

i sensari a ultrasuoni i farniranno

malte idee per realizzare numerose applicazioni.




Esercizi con sensori di luce (1)

Pathfinder dispone di un sensore di luminosita
sulla scheda dei sensori. E lunico

sensore del rebot di tipo analogice, ciog il sun
stato non ha solamenle due soglie

di valori, ma presenta sull'uscila una tensione
variabile che pud assumere qualsiasi

valere comprese fra 5 e 0V di alimentazione,
Quando Uoscurila @ assoluta avremo

B Y all'uscita del sensore, e quando la luce sara
massima avrarme 0V Tutli i livelli

di luminesita intermedia corrispendonn a valor
di tensione fra quests due soglie.

| In questa immagine possiamo vedere il codice

della prima parte dell'esercizio.

La porta A si configura come ingresso analogico
g @ la porta B come uscita digitale.
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Questo @ il ciclo principale del programma.
In esso pessiamo vedere la gestione
del registro ADCOND per iniziare la conversione
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Dopo aver scritlo il programma,

lo compilerema mediante il software MPLAR.
Dopo aver ottenuto il file .hex

senza errori, utilizzeremao il programma ICFROG
& la scheda di scritlura per caricarlo

sulla Smarlcard, Come per il resto degli esercizi
del rebot, il programma uploader

dovra gia essere presente sul microcontroller,

e quest’ultimo dovra essere

inserito sulla scheda di controllo,

lopo averla programmata, dobbiario inserire

la Smartcard sulla scheda

di alimentazione di Pathiinder; per fare in modo
che l'esercizio funzioni la scheda

dei sensori dovra essere collegata sulla scheda di
interfaccia di Pathfinder

sul carnettore JP14, con lorientamente carretto,
Dovremo anche cellegare la scheda

di potenza sul connellore JP14 della scheda
diinterfaccia e collegare

i due motori posteriori 2 guesta schada.

Dopo aver esequito tutti i collegamenti & scritlo
il programma sulla Smarlcard

alimenteremo il robol e proveremo Uesercizio.
& seconda del livello o luminosita

a cul viens esposto il sensore, | motor si
attiveranne o =i farmeranno.

Come possiamao vedere, gestire il sensore

di luce & semplice, ¢ ci permettera

di realizzare molte applicazioni, come quella
in cui il robot pud riconoscere

il giorno dalla notte, a seconda dello stato

del suo sensore,
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Realizzeremo un secondo esercizio

con il sensore di luce di Pathlinder, In questo
caso gestiremno il sensore come analogice,
Mediante il convertitore analogicefdigitale del
microcontroller, distingueramao

fra quattro livelli diversi di luminosita, che
serviranng per atkivare i motori

posteriori del robot con quattre velocita diverse.
Tanto maggiore sara la luminesita

incidente sul sensore, maggiore sard la velocita
del motare. Dobbiamo configurare

la porta & come ingressc analogico peril
sensore di luce e la porta B come

uscita digitale per i sensari, Configurerema
anche il prescaler per il Timer 0, dato

che lo utilizzeremo anche per la meodulazione di
ampiezza degli impulsi, da applicare ai motari,
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Il ciclo principale del pregramima & abbastanza
simile a quello dell’ esercizio precedente.
Realizzeremo la conversione analegico/digitale
su RAD, che &l pin del microcontroller

a cui arriva il segnale analogico del sensore.

In seguita utilizzeremao la parte

pill significativa del dato presente sul registro
ADRESH. In funzione dei gquattro

valori possibili che potra avers questo registro,
accedereme a routine differenti

che serviranne per applicare diversi treni

di impulsi ai motori,
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In gueste routines medificheremoe

i treni di impulsi che applichiame ai mator,
e grazie a questo potremo applicare

ai moteri diverse velocita, Tanto maggiore
sard il valore caricato sulla variabile

TON_ AVMANZA, maggiore sard la velocila
del motere. Sano stati scelli

qualtro valori, che possono essere maodificati
a nostro gusto, per ottenere

maggiori differenze di velocitd dei motor,
in funzione del livello della luce,
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Cluesta & una routine generica di modulaziene

di ampiezza degliimpulsi

per lavanzamento dei motori posteriori. E basata
sull'overflow del contatore interno Timer 0

Mella variabile termpo carichiama un valore che
diminuira fino ad arrivare a zero,

La variabile si riduce ogni volta che va in overllow
il Timer [0, La variabile

TEMPD contiene il valore della variabile
TOMN_AVANZA [quando i moleri

sono accesil in alouni casi, e il valore della
variabile TOFF AVANZA [quando

i motori sone spentil in altre. Tanto maggiore
sard il valore di TON_AVAMCE

in relazione al valore di TOFF_AVANCE

[che inquesto caso & costante

e vale 10], maggiore sara la velocita

applicata ai motori posterior,

Dopo aver scritto il programma con MPLABE,
lo compileremo. Se non avremo

commesso errari olterrema il file hex che
scriverema sulla Smartcard

del robat utilizzando il programma ICPROG.
Quando la Smartcard sara stata
programmata la inseriremo sulla scheda

di alimentazione di Pathfinder,

La scheda di potenza dovra essere inserita
sul connetlore JP14 della scheda
diinterfaccia, e la scheda dei sensori

al connettore JP14.

Il microcentroller dovra essere maontato
sulla seheda di controlle

con il programma uploader memaorizzato.

Per verificare Uesercizio aspetteremo

che il micracontroller carichi il programma
della Smarlcard sulla sua memaria,

lavoro che occuperd gualche secondo, dopodiche
i motaori inizieranna a funzionare,

Tanto minore sara la luce che incidera sul
sensore di luminosita della scheda

dei sensori, minore sard la velocita dei motori.
Potremo apprezzare fino a quattro

velocita diverse sui motari a seconda delle
guatlro soglie diverse di luce

che potremeo applicare al sensore di luminosita,




Analisi delle schede.

Scheda audio (I)

In questa sezione analizzeremo la scheda audio
di Pathfinder. Questa scheda

ha due compili allinlerno del robot, quetlo
principale consiste nella

memaorizzazione dei messaggi audio

che in seguito potra ripradurre

il robot. Il seconde consisle nella ricezione

dei segnali infrarossi provenienti

da gualsiasi telecomando convenzionale,

che servirannc per controllare _

in mode remoto il robot. Potremo registrare sino
a 1é secondi di registrazione

audio che potranno essere riprodotti solta lorma
di 4 messaggi

indipendenli da 4 secondi di durata,

La scheda audio si colleghera

sulla scheda di interfaccia di Pathfinder
tramite il connettore P13,

che e il conneltore su cui in precedenza abbiameo
inserilo la scheda

diingressi e uscite per realizzare

gli esercizi fondamentali

con il microcontroller. Per evitare di collocare
un'allra scheda che nen sia

gquella audio in questa posizione, possiamo
tagliare il pin 27 del connetlore

JP1 della scheda audio e lasciarlo inserito
atl'interna del fora 27 del connettore
fermnming P13 della scheda di interfacoia.
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In questa immagine possiamea vedere la prima
parie dello schema della scheda audia,

che corrisponde alla scrittura e ripreduzions dej
messaggi basata sul circuito integrato 1SD14714,
Il suano si riproduce tramite il pin 14 dj

guesto chip, & stato inserito inaltre una stadio di
amplificazione del segnale composte da

un LM 384 per dare maggier potenza al segnale.
| messagi da scrivers si registrano mediante

il microfone M1 Avremno a disposizians

due pulsanti con cui impostare il modo scrittura
o il modo riproduziene manuale dei

messagqgi. Per gestire | messaggi tramite

il microcontraller saranno necessari tre segnali,
Lno servird per iniziare La riproduzions

& gli altri due perindicare quale

dei guattro messaggi vagliame ripredurre.




Analisi delle schede.
Scheda audio (I)

It patenziametre R1 della scheda audio servira
per regotare il livelle del suono
dell'altoparlante, Possiamo utilizzare

un cacciavite a taglio per ructare

il potenziometre a sinistra o a deslra. Fra gueste
due posizioni potrema controllare

il velume di riproduzione dei messaggi
memuorizzati sul robot.

Al connettore JP4 inseriremao laltoparlante
che in precedenza abbiamo utilizzalo

sulla scheda di ingressi e uscite di Pathfinder.

— - - fuesta & la seconda parte dello schema,
che corrisponde alla ricezione
deisegnali infrarcossi, mediante il sensore
di infraressi, Dgni velta che qualche
segnale a infrarosso atliva il sensore, otterremo
un 1 logico all'uscita del circuito
integrate 4013, che arrivera al pin RA4
del microcontroller, e alla base del transistor
(11, il gquale provochera
laccensione del diodo LED 32 dells scheada,
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Cuesto & o schema completo

della scheda audio, con i diversi segnali

sul conneltore JPT che sara il connettore tramite
iL gquate ci colleghereme alla scheda

di interfaccia, Possiame veders come il segnale
del microfong, presente sul collettors

del transistor Q3, arriva anche al connettore 1FT,
Questo & slalo fatto perche i segrali

dal micrefono devono arrivare anche alla scheda
di alimentazione del rebot,

in modo da poter essere accessibili dal PG,

e poter quindi udire sugli alteparlanti

del computer i suoni captati dal robol.




