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Queslo primo programma di gestione

di Pathlinder, consiste nel sequire un percorsa
nere su uno sfonde bianco

o di colore chiaro, Possiamo costrure [a pisla
ulilizzando del nastro isolante,

| due sensoriollic: dovranno essere posizionati
nella parte anteriore del lelaio

e arientati verso il sualo. Dobbiamo avere tutli

i sensori ottici collegati alla scheda

di cantrolla, come & stato spiegate nel fascicolo
precedents, All'inizio del programma
sirealizzano le conligurasioni dei pin di ingresso
e di uscita 2 siinizializzano

le diverse variabili. La prima operazione consistie
nel posizionare ke ruole

anteriori diritte, operando sul matore centrale.
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Il robot non inizierd il suo lunzienamento sine
a quande non sara posizionalo

sulla pista nera, per sequire il percorsa il robal
ulilizzera | sensori attici.

Mellimmagine possiamao vedere la routine
principale del programma,

chiamata CICLD, in cui si esegue continuamente
il test del sensor oltic] per rilevare

se il robat @ sulla pisla o se @ uscile dalla
traietteria. In funzione

di quale senscre esce dalla pista verranno
paeguite e opportune

correzioni con le ruate anteriori.
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Cluesta routine serve per correggers

la posizione del robot quande il sensore ollico
sinislro esce dalla pista,

mucvendo e ruole anteror verso desira,
Siutilizza una variabile ausiliaria

per filtrare il possibile rumare introdotle

dai sensori. In questo modao

solamente quandao il segnale del sensore

in questions viene rilevale diec

volte consecutive verra considerata valida
l'uscita del sensore stesso,

Mediante la variabile 5X si controlla anche
s le rucle erano gia girate

in precedenza verso destra o se & necessario
realizzare una rotazione completa.




Modo ruote:
Linea nera (ll)

Questa funzione & importante, perché permette
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Mel lascicolo precedente abbiame analizzalo
il funzionamento del programma

lint.asm, che permette al rohot di sequire
un percorso indicato mediante

ura linea nera su uno slondo bianco.
Analizzeremo ora il programma

lin2.asm, anch'essa segue una linea nera
compiendo le stesse funzioni

del programma precedenle, perd & slata
aggiunta la rilevazione

degli ostacoli mediante finecorsa. Se questi
si attivano il robot si fermera.
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Allimizio del prograrmma ci sano diverse variabili
che servono per conlrollare

la velocitd di retazione dei motari del robot,

Le variakili TON _AWANZA

e TOFF AVANZA controllana la velocita

di avanzamento di Pathfinder.

In tunzicne dello stato delle batterie, patrebbe
essere necessario modificare

questivalori. Pid alto sara il rapporto del valore
TOMN_AVANZA in relazione

a TOFF_AMANZA, maggiore sara La velocita dells
ruote posteriori, Allo stesso modo

le variabili TON CEMTRALE e TOFF CEMTRALE
conlrollano la modulazione di ampiezza

di impulsi applicati al melore centrale del robat.
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Le conligurazioni realizzate allinizio

del programma seno simili a quelle effettuate
inlinl.asm. Cra e stata aggiunta

la configurazione della porta A come ingresso
digitale, e i segnall RAT e RAZ

come ingressi per ricevers | segnali de
finecarsa. Per fare in mado che questi

inviing | segnali al microcontroller, devono
pssere correllamente collegall

sulla scheda di interfaccia e con il commutatore
di gquesta scheda nella

posizione relativa ai finecorsa.
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I . Il ciclo principale del programma segue
cle priveipale del peagames ghi stessi principi di linT.asm, 5itestano i segnali
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La funzione da esequire, quando i finecorsa
siallivano, si chiama FINECORSA ON

an 1lis2. ol E oo essa s accede madiante Uatlivazione di uno
| qualsiasi dei due sensori,

In questa routine fermereme il funzionamento
di tutti i matari del robot fino a quando
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In guesta immagine osserviamo Pathfinder
suun parcorso del tipo linea nera,

che dobkiamo costruire per provare gl eserciz.
Fossiama utilizzare del nastro isolante

di celore nero su una superficie riflettentes,
idealments di colore bianco.

FProgrammeremao la Smartcard con i programmi
linT hex e linZ hex, la inseriremo

nella scheda dialimentazione di Pathiinder

e attenderemo qualche secondo

per dare modo al robot di leggere il contenulo del
programima & iniziare lesecuzione.
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Eseguirema una nuova esercitazions con
Fathfinder nella conligurazione

con Le ruole, Questi esercizi si trovano

sul secondo CO, sotte La directary

Ruote ed Esploratore. Abbiame a disposizions
tre esercizi: esl.asm, esZasm

ed esdasm, in cul Pathfinder funzionera
come un esploratore,

avanzera e quande rilevera un ostacolo,
grazie all’attivazions

dei finecorsa anlerion, lavorera per correggers
la traieltoria ed evitarlo.
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Per provare Uesercizio dobbiame manteners

la slessa configurazione per

i connetter dei motor e sensor di quella
realizzata con la Linea nera,

All'inizie del programma, si realizzano

le cantigurazieni di base

del micrecontreller e si centra il motore centrals
per fars in modo

chele ructe anteriori siano arientate in avanti

& il robot avanzi in linea relta.
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Questo & il ciclo principale del programma,
Lavanzamento del robol =1 alliene
richiamando la funzione MOTOR|_AVANTI,
che realizza una modulazione

di ampiezza di impulsi applicata ai motor
delle ructe superiori. In guesta

mada potreme controllare la velocita
di-avanzameanle del robaot,

In queslo ciclo principale sitestano i finecorsa
anlerior, e si rileva se e stato

attivato il finecorsa destro o quello sinistro.
Esistono due subroutines

con ritardi inlermedi per filtrare possibili
rumari o falsi segnali dei sensori.
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Quando un finecorsa si attiva, il robot manowra
per schivare Lostacolo con cui

& entrato in conlalto. Se ad esempio si attiva

il finecersa destro, significa che

c'é un ostacolo sulla parte destra del robaol.
Falhfinder retrocedera e poi girera

le sue rucle verso sinistra, avanzera di gualshe
centimetro girande verso sinislra

e quindi pertera nuovamente le ruote in linea
retla, per continuare

al avanzare dopo aver schivato lestacolo.
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Duasta routine serve per le manoyre

in cui si attivi il finecorsa sinistro, evenienra che
richiede una manovra simile

a quella spiegata in precedenza, ma stavolta
girando verso destra,

[l rabat realizzera guesti movimenl in modo
ternporizzato, mediante

le routines SEMNSORE DESTRA OM e
SENSDRE_SIMISTRA_OM.

Durante le manovre, si cantinua a canservare
la modulazione di ampiezza

degli impulsi per il controllo della velocita
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Le funzioni di avanzamentc e di refromarcia

del robot sone le slesse che abbiame

gia utilizzato nei programmi per sequire la linea
nera. Mediante le variabili

TOMW AVAMZA e TOFF AMAMZA, definite allinizio
del programma, potrema

modificare la velocitd di avanzamenlo del robot
o carreggere la sua velocita

nel caso in cui le pile cominciassera a scaricarsi,




Modo ruote:
Esploratore (II)

Froveremao il secondo esercizio di esplorazions,
che si trava nella cartella

Esploratore del secondo GO, sotloil titolo
espd.asm. Questo programma

realizza una funzione simile a quella

di espl.asm, permetle

cios al robot di esplorare il terreno evilanda

gli astaceli, aggiungendo

pere la riproduzione di messaggi tramile
Fattoparlante, cgni volta

che il robot entra in collisiona con gualcesa.

La prima operazione da eseguire

per poler provare questo esercizio sara caricars
i messagyi sulla scheda audio.

Dobbiame registrare due messaggi.

Il primo di guesti verra riprodotto guando
sialtiva il finecorsa destro del robot,

il secondo quando sialliva il linecorsa sinistro,
Ogni messaqgio avra una durata

di & secondi. Per memarizzare premarema
il pulsante SW2 e lo manterremo

premute mentre regislriama il messaggio.
Il messaggio avra una durata

di 8 secondi, dei quali, | primi 4 saranno paer
il finecorsa deslro e @ rimanent

peril sinistro. | jumper JP2 e JP3

della scheda audio duranle

la registrazione del messaggio dovrannn
pssere inseril.

Dopo aver registrato il messaggio potremo
utilizzare il pulsante SW1 della scheda

audic per ascoltars cid che abbiamo registrato.
Se la registrazione effettuata

e di nostre gradimente, teglisrema i jumper P2
e JP3 dalle lore posizioni

sulla scheda audio, lascando il controllo

della riproduzione dei messagg

al microcontroller. & guesto punto possiamo
provare |'esercizio di esplorazione.




Modo ruote:
Esploratore (li)
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La struttura del programma espZ.asm é

simile a quella di esplasm, spiegato nel capitols
precedente, La differenza consiste

nell’inizio delle routine SENSORE DESTRA OM
2 SENSORE SINISTRA OR.

All'inizio di ogni funzione si riprodoce il
messaggio corrispondents

acgnuno dei due finecorsa e si attende

gualche secendo per fare in modo

che si possa ascoltare bene il messaggio, prima
che il rebol inizl nuovamente a muoversi,
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In questa immagine vediama le modifiche della
reuting SEMNSORE SIMISTRA DM,

| pin RC& e RCT servono per la selezione de
messagql, In questo caso, RC6 vale 1,

gquesto valore seleziona il secondo messaggio
di &4 secondi registrato

sulla scheda audio. Impostandae a ‘01" il pin RCH
inizia la riproduzione del messaggio, che
terminera quando queste pin passa a valore "1

FPossiamo eseguire delle prove con Pathfinder
in diverse abitazioni o terreni

perverificare come risolve le diverse siluazion|
e trova il percarso di uscila dopo

aver schivato gli ostacoli. Otre alla selezione
dei messagai che pud riprodurre il robat,
possiame anche modificare la sua velocita di
funzionamento mediante le variabili

TOM & TOFF dichiarate allinizio del programma.




Modo ruote:
Esploratore (lll)

Mella cartella esploratore,

all'internc della directory ruale troviama

Ln terze file chiamalo esplasm

che comprende un miglioramente rispetto

i due programmi di tipo

esploratore commentati in precedenza,
Anche questo programma permelte g Pathfinder
di rilevare gli oslaceli con i finecorsa e di
schivarli, riproducendn

messanggi vocali ogni volta che entra

in collisione con essl.

Cispone inoltre del controllo o marcia
earreslo del robot mediante

un comande a distanza, che sfrutta il sensore
ainfrarossi di cul dispone il robnt,
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All'inizio del programma =i realizzana

le configurazion, | sensore a infrarossi & sul pin
FA4 del microcontraller,

quindi & necessario configurare gquesta pin come
ingressa digitale. | molori song

sulla porta 8, quindi guesta porta & configurata
come uscita, | pin RCH, RC& e RCY

si configurano anch'essi come uscila per
controtlare il chip audio

che ha il compito di riprodurre messaggi.

La funzione POSIZIONA MOTORE

CENTRALE, che si trova dopo la configurazione
iniziale, ha il compita

di raddrizzare le ruote del robot prima che
gueslo inizi il suo avanzameanto,
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Ouesto & il ciclo principale del programma,
incul possiamao vedere il test

sui due finecorsa per rilevare gli ostacoli.

E stato inserito il tasl

del sensore a infrarossi, il cui cambio di stato
sirileva mediante il pin RAL,

Se il sensore siattiva passiamo alla rouling
INFRARDSS0_ATTIVATO, in cul

si fermeranna i molon del robot, e questi
non inizierd il suo avanzamento

fino a quando il sensore a infrarossi
tornera ad attivarsi,




Modo ruote:
Esploratore (lil)
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Meitre pregrammi di esplorazione abhiame
a dizposizione alcune variabili all'inizio

del programma, che serviranno per realizzare
alcune configurazioni, Le variahili

TOM _AVANZA e TOFF _AVANTA servono

per regalare la velocita dei motari

posleriori e gquindi la vetecita di avanzamento
del robot. Se aumentiamo il valore

di TOM in relazione a TOFF il robot andra pit
veloce. Con le variabili

TOWN CEMTRALE e TOFF CENTRALE
regeliamai gini che eseguono

le ruate anteriori per schivare gli ostacali,
Tanto maggiore sara TON_CENTRALE
maggiore sard la curva realizzata dal robol,

Il sensere a infraross si trova

sulla scheda audio del robol, nella sua parte
superiare, | senseri a infrarossi

sano direzienali, guindi devreme puntare verso

di esse il telecomando per fare in modo

che possa ricevere le onde a infrarossi ¢ attivarsi,
[l dicdr LED DZ della scheda audio,

visualizzera lo state del sensore a infrarassi,

di consequenza pelrema

verificare se lo stiamo attivando,

Per provare guesta terza versicne

del programma espleratore in modo ruote,
dobbiame aver registrato il messaggio
sulla scheda audio, e avere a disposizione
un comune telecomande,

Pathlinder rilevera gli estacoli mediante

1 suol finecorsa anlerior! e riprodurra
ressagoi ogni velta che entrerd in collisione,
inaltre manovrara per schivarli,

Mediante il telecornando controlleremo
Cavviamenlo ¢ larresto del robol.




