Esercizi con sensori a infrarossi (Il)
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Eseqguirema ora un esercizio per il controllo
di Fathfinder tramite il segnale

del sensore a infrarossi della scheda audio
Il circuito di condizionamento

del sensore a infrarossi invia un' 1" o uno "0
logico al pin RA4 del microcontreller,
Luando su quaslo pin c'e un "1 logico si
atliveranno | due motori posteriori

di Pathlinder, invece, se ¢’ uno 0" logico

51 fermerannao.
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Dopo aver configuralo la porta A come ingresso
e la porta B come uscita per i motor,

enlriama nel ciclo principale del programma.
Consiste nel testare lo stato

del segnale RA4. Se vale "’ saltiamo alla routine
Fathfinder OM, che attiva i due motori
posteriori. Per contro, se leggiamao lo stale "0,
entriamo nella routine Pathfinder OFF

che ferma i due maotori posteriori. Il programma
siripete in medao infinito.
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Lattivazione dei motori pesteriori del robat si
realizza sotlo forma controtlata,

con modulazione di ampiezza degli impualsi, il cui
codice @ riportate nellimmagine,

Grazie a questa modulazione, la velocita dei
motori si riduce. Utilizzererna

iL programma MPLAB per scrivere Uesercizio.
Una volta scritte sceglieremo

lopzione Build Node per ottenere il file  hex,
che verrad generato se il programma

nan ha errari. In seguito mediante la scheda

di serittura e il programma ICPROG,
caricheremo il programma sulla Smartcard,
La Smartcard verra inserita sulla scheda

di alimenlaziene del robot, rispettande sempre
it suo erientamento corretto.




Esercizi con sensori a infrarossi (Il)

Questo esercizio gestisce | due matori
pasteriori e il sensore a infrarossi. Dobbiamao
collegare la scheda di potenza

con il connettore JP14 della scheda di
interfaccia, cosi comei molori.

La scheda audio rimarrd sul connettore 1P13,
Loriantamento della scheda deve

essers quello corretto, cosi come mostralo
nellimmagine. La scheda dei sensori
pudanche rimanere inserita nel suo poste,

il connettore JP14,

Per verificare 'esercizio alimenteremao il robat
g utilizzeremo un normale telecomanda.

IL microcontroller impieghera gualche secondo
per leggere il contenuto della Smartcard.

A ogni impulsa del telecomando petremo veder
carnbiare lo stato del LED 02 della scheda
audio. Quanda il LED sara acceso, i due maolon
posteriori del robot, si attiveranna,

eguande il LED rimarra spento, | motori

sl fermeranno.

Con questo e alcuni esercizi dimostrativi del suo
funzienaments, terminiamao analisi

della scheda audio, E facile realizzare esercizi
che combinino audio e infrarossi

e includere gqueste funzioni nel controllo del
matori per il resto delle periteriche

di Pathfinder. Mediante la scheda audic e

il microfeno che essa cantiene

acquisiremao il suona proveniente dall’ambiente,
che sara poi inviato verse iL PC per

paterlo udire negli altoparlanti del cemputer,




Scheda di controllo del braccio (l)

Analizzereme ara L'ultima scheda di Pathfinder,
la scheda di centrollo del braccio.

Ouesta scheda gestira il movimento di salita

o discesa del braceio di Pathfinder

ginoltre lapertura @ chiusura della sua pinza,
Sarain comunicazions con

il microcentroller tramite la scheda

di interfaccia. Possieds

un microcontroller PIC12C508 che ha il compito
di contrallare | movimenti della pinza.
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Mell'immagineg possiamo vedere la prima parte
dello schema della scheda di controllo

del braccio. Si tratla di un pente ad H, basato
su transistor in configurazions

Darlingten, in mode simile ai ponli ad

H detla scheda di potenza che

controlla i tre molor del sistema delle ruote
e delle zampe di Pathfinder,

(uesto ponte ad H controlla il motore

che gestisce il mevimento

di salita e discesa del braccio: Le linee RBé
2 RBY del micracantraller avranno

il compito di controllare questo molore,
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L'ultimo muotore di cui @ composto Pathfinder
& il motore di controllo del meovimento

di apertura e chiusura della pinga. Per questo
lavors, & necessario un nuovo ponte ad H

sulla scheda di controllo del braccio. Tuttavia,
guesto pante non sara geslito

dal microcontroller principale, poiché i segnali
di cantrollo che vanno alla base

dei transisler arrivano da un microcontroller
specifico modello PICT2C508.




Scheda di controllo del braccio (I)

In quest’altre schema possiame vedere il ponte
ki ad H di controllo per il melore
F—7 della pinza collegate con il micrecontroller
e I i T e R dedicate PIC12C508,
o Jj . e, R Abbiarmo un jumper JP2 mediante

T A LGS Giue il guale possiamo selezionara

; s R i due madi di funzionamento per la pinza.
# . Ln mado sara quello temporizzato,
incui la pinza eseguira un movimento di
£ — u ik chivsura e di apertura automalice,
1"'“" E# : — La seconda opzione o permettera di controllare,

bk e | M Buars o il anostra scelta, sia Uapertura
SIS che la chiusura della pinza con segnali

| che arrivano dal microcontrolier
3 principale della scheda di controlls,

i PRI,

Guesto & lo schema completo della scheda
di controllo del braccio. Mediante i segnali RBé&
e RBY del micracantraller, gestiremo
S il movimento necessario per alzare e abbassare il
T i braccio, Tramite il segnale RAZ invieremo ordini
L. al microcontroller dedicate PIC12C508 che ha il
s S 0 rE R, ' campito di controllare Uapertura
i S T s I e la chiusura della pinga nel suoi due modi
ol e | e s s di funzionamento, Possiamo notare
¥ ’ . come i due motori del braccio prendano
| - | Latimentazione direttamente
S, | Sy b l i dell'alimentatore, allo stesso modo dei motori
|
1

]
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La scheda di controlle del braccio verra inserita
sul connettore tfemmina JP1S

della scheda di interfaccia di Pathfinder,

con lo stesso orientamento

mostrato dall'immagine. Per essere sicuri

di introdurre la scheda sempre

con lorientamento corretto e per fare in modo
che non sia possibile inserire in guesto
connettore un'altra scheda, diversa da guella
del braccio, possiame tagliare

il pin 4 del connettore JP1 della scheda

del braccio, e inserirlo

nel foro 4 del connettore femmina JP15

della scheda di interfaccia,




Scheda di controllo del braccio (II)

Continuiarma Uanalisi della scheda

di contrelle del braccie, In guesta immagine
possiamao veders il microcontroller

PICT2CH0E, Sitratta di un microcontroller OTR,
con un programma gia scritte che

non si pud modilicare. Ouesto microcontroller ha
una particelarita, non richiede

nscillatore esterno, dato che possiede un clock
interno da 4 MHz, che & la frequenza

di lavore del microcontroller PICTAFRTD della
scheda di cantrollo, Grazie ad esso,

dei suni atto piedini, due sona di alimentaziene,
i rimanenti si possono utilizzare

come pin diingresse e segnali di uscita.

Il jurmper IP2 della scheda

di controllo del braccio, servira per gestire
due madi di funzionamenta,

Se il jumper @ inserito, il funzionamento

della pinza & temporizzato.

Ln fronte di salita, invialo iramite iL pin RA3
del microcontreller principate,

fard in modo che la pinza si chivda e trascorso
un determinato tempo si riapra.

Se il jumper & tolto controllerermno il movimento,
Mediante un fronte di salita inviate

tramite R&3, fareme chiudere la pinza, e con
un seconde fronte di salita la pinza

si riaprira. Tutli i movimenti di controlls

del motare sono geslitl

dal microcontroller PICT12C508,

In guesta immagine possiame vedere

il braccio e la pinza di Pathfinder montati sul
telaio. Il braccio avra un movimento

di calita e discesa fra due posizioni fisse.
Allinterne del braccio si trova

il motare di controllo della pinza e tulto

il meccanismo negessario

per converlire i movimenti di rotazione

del motore in mevimento

di apartura e chivsura della pinza.




Scheda di controllo del braccio (lI)
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IL hraccio dispone di un motore

esterno che servird per gestire il suo movimeanto.
Tramite un sisterma di ingranagy,

riusciremo ad applicare una riduzione al
maovimente di rotazione del motore

e aumentare la sua copia, in modo da poter
muovare il braccio. Saré necessario

un impulso sul motare per sollevarlo e un allro
impulso per farlo scendare, || braccio

avra due posizioni fisse, una con il braccio alzato
e lattra con il braccio in linea orizzontale.

Guesto & il meccaniamo di controllo della pinza.
Came potete osservare, il movimento _
del motore & collegato a una serie di corone sino
ad arrivare a una cremagliera, che avra

il compito di trasmettere il movimeante alla pinza.
I movimenti di lemporizzazione

necessari per lattivazione di questo meccanismao,
Li controlla ™
il microcontroller PIC12CH08, quindi dovremo
solameante inviare gli impulsi ramite

il pigdino RAS del microcontroller della scheda
di controllo periniziare il movimento.

La pinza permettera a Pathfinder

di raccogliere gli oggetti. Grazie ai movimenti
del braccio petremeo anche alzarli

per trasportarli e depositarli in un altra luago,
Il braccic aumenta il numers

di applicazioni che puo realizzare Pathfinder,
dato che potra afferrare e trasportare
oggetti, Dobbiame ricordare che gli eggetli
non potranng essere eccessivamenle
pesanti, perché in casc conlrario, la pinza
non riuscira a sollevarli.




Esercizi con braccio e pinza (1)
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Fealizzeremao un prime esercizic con il bhraccic
di Pathfinder. Quesle programma servira a far
alzare o abbassare il braccio al robet ogni volta
che viene rilevata Uattivazione del linecorsa del
robot collegato sul connettore JP7 della scheda
di interfaccia [pin R&1 del microcontroller].
All'inizio del programma troviame quattro
variabili con cui potremo configurare | tempi
applicali al motore del braccio, Medianle

le variabili TON_BRACCID e TOFF_BRACCIO
sicontrolla la modulazione di ampiszza

degli impulsi del motore, Le variabili

IMPULS0 ALZARE e IMPULSD _ABBASSARE
controllane rispetlivamente iLtempa in cui
rimane acceso il motore nel movimenti di salita
i di discesa. Tanto maggiore sard

il valore, pill lempo rimarrd accese il molors,
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Il programma utilizzera la porla A

come ingresso digitale, dato che impiegheremo
il finecaorsa collegato su RAT,

Configureremo anche la porta B come uscita,
dato che il motore del bracaio

£ gestito mediante i pin RBS e RBY del
microconlroller, Siassegna

il prescaler al Timer (I che verra utilizzato

per contfollare la modulazione

di ampierza degli impulsi applicata al motore.
Configureremo anche il Timer 1,

dato che sara il temporizzatere utilizzato per
il cortrolle del tempo di allivazione

del motore, sia per il movimento di salita del
braccio che par quello di discesa,
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(Queslo & il ciclo principale del programma.
Allinizio si atlends Lattivazione

del finecorsa, e quando questo succede si
richiama la funziene che ha

il compito di attivare il motore del braccio

in senso ascendente. | motore

rimarra attivalo Lanti secondi quanti indicat
nellz variabile IMPULSO ALZARE

all'inizie del programma. Dopo aver completato
il primao cicle, siattende una secenda
attivazione del finecorsa nel cui caso si realizza
la discesa del braccio seguendo

lo stesso procedimento utilizeato nella salita.
In questo caso il motare

Fimarra access tanli secondi guanti indicati
nella variabile IMPULSD ABBASSARE.
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fQuesta funziona ha il compito di attivare

il matore del braceio per farle scendere. Sitratta
di una routing generica che potremo

utilizzare in qualsiasi programma che impieghi
il braccio del robol. Uattivaziona

del motore per far alzare il braccio @ realizzata
inviando un 1" tramite il pin RB&

del microcontroller & uno 0 lramile il pin RBY,
Far fermare il motore bisognera

impostare a 0" entrambi i pin. Questa funzione
ulilizza la modulazione di ampiezza

deqgli impulsi per poter controllare meglio

la velocita del movimenlo del braccio,
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Flie ol programns sorgents

fuesta seconda funzione ha il compito

di realizzare il movimento di discesa del braccio,
Per far abbassare il braccio, hisogna

inviare une 0 tramite il pin RB& e un "1 tramite
RB7. La modulazione di ampiezza degli

impulsi di questa funzione si realizza mediante le
variabili TON_BRACCIO e TOFF_BRACCIO,
definile all'inizie del pregramma. Tanto maggiors
sara il valore della variabile

TOMN_BRACCIO rispetto a TOFF_BRACCIO,
maggiore sard la velocitd del motore,

In funzione dello state delle batterie del robat,
patrs essere necessaric moedificare

questi valori per fare in modo che il motore abhbia
magagiore velocila, ad esempio

aumentando il valore di TOW_BRACCIO.

Compileremo Uesercizie con MPLAE

e lo scriveremo sulla Smartcard mediantes

il programma ICFROG. Per verificare Uesercizio
devremo avere la schada di controllo del braccio
collegata a JP15 sulla scheda di interfaccia,

[l motore del braccio sara sul connettore JR3
della scheda di controllo del braccio e della
pinza; una prima atlivazione del finecorsa fara
alzare il braccio, Dopo che il braccio sara stato
sollevato, una nuova attivazione del finecorsa

iz fara ridiscendere. Il programma si ripete

in modo ciclico. Se noliame che il braccio

hia degli attrili e fatica a realizzare i mavimenti
di salita e discesa, & consigliabile madificare
ilvalere delle variabili all'inizic del programma,
ad esempio aumentando il valore della variabile
TON_BRACCIO e di IMPULSO_ALZARE di 2 unita,




Esercizi con braccio e pinza (Il)

Continuiarne gli esercizi con il braccio

di Pathfinder. In questo programma
conlrolleremo la pinzga del braccio in modo
tempeorizzato. In queste modo

caima|  di funzionamenteo, contralliamo la chiusura

g‘ Frwgramnn di costrelle sella pinza di Fakhfinder in Wodo Eemporizzato ﬂ della F'inzar dato che l'EpertUFEl
— LISt petersru \Tipe i procossore della stessa si realizza automaticamente dopo
2 peaadibtho bbb il Ak ot bt i b S un certo tempo. Il controllo
o B della pinza & realizzato mediante il pin RA3 del
izis @61 prograsma. ConFlgurazioni micracontraller, quindi gueste pin
iy ear e CReisziOhe AL hwen 1 verra configurato come uscita. Utilizzeremo
B o e nocorsa collogato s JP7
beF STATUS,RPW iSeleziona 11 banco © .| dellascheda diinterfaccia [pin RAT
,5@ del microcontroller| per

irviare il segnale che alliva la pinza.

- B Mel modo tempoerizzato dobbiame solo irdare
un fronte di salita sul pin RAZ

del microcontroller per fare in mado che

la pinza si chiuda. Dopo un certa

lempe, la pinza siaprird. 1l ciclo principale
del programma rimane in altesa
dell'attivazione del finecorsa. Quando guesto

<1 mglahiarmiE awm

;Ciclo prineipale del programsa

Rl L Pinza disaktivata awviene, invia un fronte su RAS3 che
e ) N provoca la chiusura della pinza, |l programma
::E Tnpda di un $fronge di salita tramdge HAT J 5| I-ipete II_I |'|"||:||j|:| |nﬁ|‘||tnl
no|

geEn WALT_FIHECORSA

Ehp sFine del programsa sorgente

Hi

Seriverema il programma mediante MPLAB,
Dopo averlo scritto, procederamo

alla compilazione. Il microcontroller selezionato
sara il PICTSFEYD, come in tutl

Invoke Hulld Taol

gli esercizi con il rohot. Dobbiamo compilare
Hex: Formal O INFOEM T INHEAS O INHMAZ | I lesercizio T'n_':' a quanda .
Ereac Flle om0 oW | otterremo il file con estensiane hex,
Liut Filo A on oon | . A
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Esercizi con braccio e pinza (ll)
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na volta ottenuteo il file esadecimale,
utilizzeremo ICPROG

per la programmazione della Smarlcard
[dispositive 24C14), utilizzando

la scheda di scrittura collegata al PC.

Dopo aver scrillo la Smartcard,

la insarirermo nolla scheda di alimentazione
di Pathfinder. Ogni volta che utilizziarmo

la Smartcard debbiamao fare atienzione al verso
diinserzions, dato che deve

pssere inserita con lorentamento corretto.

Per provare ['esercizio, o scheda di controllo
del braccio e della pinza dovra essere

collegata sulla scheda di interfaccia. IL ponticello
JFZ della scheda di controlla

del braccio dovrd essere chiuse, come s pud
veders nellimmaging, In questa modo

il microcontraller specifice PICT2C508, presente
sulla scheda, fara funzionare la pinza

in modo temporizzate. Inhine, il motore d|
controllo della pinza dovra essere

collegate al connettore JP4 della scheda.

Dopo aver alimentate il robot attenderemno
gualche secondo per fare in modo

che il microcontraller di Pathlinder legga

il contenuto della Smartcard. Dope

aver letto il programma, iniziera la sua
esecuzione. Altiveremo il finecorsa

e la pinza st chiudera, Passaloun cerlo tempo,
la pinza si aprira automaticamente,

La pinza di Pathfinder fara in moda che il robot
possa prendere oggett

poce pesanti e trasportarli.




