Modo ruote:
Traiettorie
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Mella cartella Traietterie,

all'internc della direclory Ruote, troviamo
Cultime pragramma di esempio

di Falkfinder in modo ruate. Questo programma
mastra come possiamao

pragrammare il robot per largli realizzars
traiettorie predefinite. Per realizzare
programmi di traiettoriez abbiamo bisogno

di sapere quanta distanza ha percors:

il robot, Utilizzersme un sensore ottico CHNY70
maontato nella parte interna

delle ruote. Queste sensore rileverd il passaggio
della striscia nera presante sugli

adesivi incollati all'interno delle ructe.

Grazie aesse, controlleremo

la relazione delle ructe e di conseguenza
lavanzamenta che realizza il robol,
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Fer provare esercizio sono necessari
selamente due sensori ottici.

Il sensore cttico che rileva Uencoder delle ructe
sara collegate su JP12 della scheda

di centrolla, e il sensore ottica per il controllo
di rotazione delle runte anterior

rirarra collegato su JP18, come per il resto
degli esercizi che abbiamo realizzato.

Questo programma realizza una traiettaria
delinita in cui si avanza di un melra

it avanti e uno a sinistra, e imline un altro

a destra. Mellintestazione

del programma dispeniame di zloune variabili
che pessiamo modificare per cambiare

Lo distanza percorsa dal robol in ogni direzione,

B o b L it oy i =1 ] e

LOMINADAT S1I2IRA
Cial_sETHE

i
.ﬁ{.
W TTAINE, & nancE 1
g' [T H
- AFCAHE P
e BwiF
oh PERTI
e PENIE sPartal fore sscita pee 1 sessorl
r (i TR
AT h FRETL

:§= L R X
3 THER sPeescaler. Wedlanle esse ol sceulde L Sreqeenzs as] ceqeate ol
" sreles, & CEapca B

=T IMIEIH, 7 5L dbeaailitae gli Snteceinn
aa FIETE

__J;':- Ti.'lrF rmmn
e mrr EFHIAR §

=AY TR
e LINT EWAHT]
R ENHTATORE_guaH) |

"':i:ll- EIA_sIMIEI

EOSIATONL_S1SI1RA

o areay

All'inizio del programma si realizzano

l configurazioni dei pin di ingresso e uscita.
Im queste caso dobbiamo leggere

Lz stato dei due sensari ottici e inviare il segnale
di controllo ai motori collegati

sulla porta B, Si gestisce anche il Timer 0
con il prescaler, dato che

il cantrollo della velocita di avanzamento
del robol si realizza mediante

modulazione di ampiezza degli impulsi

con le stesse funzion

che sono gia stale utilizzate nel resto

degli esercizi di controlla

di Pathfinder in maodo runte,
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Qui comincia il ciclo principale del pregramma.
In esso possiama veders

che il rabot inizia a muoversi con le rucle drille
fino o percorrere la distanza

di un metro, cheviene dafinita tramite

la variabile CONTATORE_AVANTIL.

Dopo aver percorso un metro il robol giverd

lz rupte verso sinistra, e percorrera

un altro metro in questa direzione. In questo caso
la distanza che percorre verso

siristra si controlla con il valore della variabile
COMTATORE SINISTRA.
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Quanda il robat avra percorso

un allra melro versa sinistra girera
completaments verso destra

per terminare il programma, percorrendo
urraltro metro in questa direzione.

I gquesto caso il controllo dell’ avanzamento verso
destra si realizza Lramite

la variabile CONTATORE_DESTRA.

Il valore di queste tre variahili CONTATORE

viene inizializzale tramite le costanti
GIRL_AVANTI, GIRI_SIMNISTRA e GIRI_DESTRA,
che si trovano nellinteslazione

del programma. Ggni unita di valore contenula

in una delle variabili equivale a3 un

percorso di 20 om nella direzione corrispondente,

[Lfile che contiene il codice sorgente

sichiama trail.asm e il programma esadecimale
trail.hex. Scriveremo questo file

sulla scheda di memaoria e la inserirema

sul rabot per iniziare Uesecuzione

del prograrmma. | sensori otlici inseriti nel lato
interno delle ruote i ferniranne

il controlle sulla distanza che percorre L robat,
quindi potrema realizzare

applicazioniin cuiil robot seque delle tratettorie
definite & assolve compiti specifici,
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Iniziereme Lanalisi dei tre programmi

per il controlte di Fathlinder in modeo esapoda,
che si lrovano solto la directory Zampe

dil secondo CO-ROM. Per provare questi
esercizi Pathfinder deve essere

configurato con le zampe montate in modo
esapoado. Debbiamo collegare

il sensore ottico con funzions di encoder

della ruota destra sul connetlore JP17

della scheda di controllo, il sensore ottico

con funzione di encoder della rusta

sinislra sul connettore JP12 e il sensare othico di
contrallo delle sei zampe cenlral)

con il connettore JP18. Per realizzare questi
collzgamenti dehbiamo scallegars

i sensari ottici anteriori del robot che

st utilizzano solamente

nella configurazions con le runtes,
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Il primo programma che analizzeremo

sard esaplasm. Questo programima permetters
al rohot di camminare in avanti

in modo esapoda. Per lacilitare a lettura

del programma, all'inizin dello stesso

sono slate generate nuove istruzioni [mediante
macral che serviranno per farmare

ognuna delle zampe o attivarle in un senso
anell'altro. Qsservando il robot

datla parte posteriore, chiameremo ZAMPA]

la zampa sinistra, ZAMPAZ quells

destra e ZAMPAS quella centrale, Le zampe
sinistra e destra possono realizzare

movimenli di avanzamento o retromarcia,

e Lo zampa centrale & guella

che si mucyve verse i lali per permettere
lavanzamentio @ la rotazione del robot,
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Allinizio del programma configurereme

la porta B come uscita, per poler

gestire i moterl, Prima di arrivare al ciclo
principale troviamo una funzione

di inizializzaziene, che utilizza una variabile della
memoria EEPROM del PIC.

Ouesta memoria EEPRGM ha la caratteristica
di non essere velatile, in quanto

il dato inserilo si mantiene anche quando
siloglie Valimentazione al robot.

Scriveremo in questa memaoria ultirme stato
delle zampe del robol prima di fermarsi,
paiché ognivolla che siinizia il programma,
il robot dovra sapere in

che posizione sitrovano le zampe,
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(ui possiamo vedere Uinizio del cicle principale
del programma, che ha il compito

di generare un movimento di avanzamento
continue del robot nella cenligurazione

con le zampe. Perrealizrare questo movimento
i avanzamento, dobbiamo esequire

i passi gia spicgali nella meccanica di Pathlinder
in modo zampe, Ogni volla che

gseguiame un nuovo movimento delle zampe,
Lo stalo atluale delle stesse viene scritlo

nella prima posizione della memeria EEFROM,
per fare in moedo che il robat alllinizio

del programima possa conoscers Lultimeo stato
all'interno della sequenza

del movimenlo in cui si trovava,
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Mella parte linale del programma

s trovane e routines che servono per scrivers
e leggere la memoria EEPROM

del microcontroller, Sitratta di due lunziani
generiche che possiamo utilizzars

in qualsiasi programma e che scrivono nella
posizione 0 della memoria EEPRDM

il contenule della varizhile della memoaria RAM,
chiamata v STATUS. A differenza

della memoria FAM la cul scrittura & immediala,
la memoeria EEPROM impiega 10 ms

per scrivere un dato, per questo ¢ dobbiamao
assicurare che tra scrittura e scritfura
trascorra un cerlo tempe. Mel caso specitico

di queste programma, Ira i diversi

mevimenti delle zampe del robot si supera
sormpre quasto minimo tempo di seritlura.

Ir questa immagine possiamo vedere Pathfinder
configurato in mode esapedo,

mentre realizza un movimento di avanzamento
con le zampa, Per fare questo

dobbiama scrivere il contenuta del file esapl.hex
nizlla Srmartcard del robat e inserirls

nella scheda dialimentaziene. Dopo qualche
ceconde il robol iniziera Uesecuzione

del pregramma avanzando in moedo esapoda,

La prima volta che esequiramo

il prograrmma, le zampe dovranno esseres
perfettamente cenlrate 2 1 sensori

ottici dovranno vedere la banda nera degli
encoder, altrimenti | movimenli

che esequira il robot non saranng corrett,
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Il seconda programma di gestione

di Pathfinder in mode zampe si chiama
asapd.asm e si trova sotto

la directory Zampe del secande CO-ROM.
Grazie a quasle programima

Pathfinder potrd musversi in meodo esapodo
nelle quattro direzioni.

Il robot rileva Uattivazione dej finecorsa,
Se i linecorsa sonc disattivati

il rohot avanza, se sano attivati retrocede
e se s attiva sole il finecorsa

destro o sinistro, il robat gira verse deslra
o verso sinistra.
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Questa & il ciclo principale del programma.

I esso sl kesta Lo stato dei due senson

lipo linecorsa montati sulla parte anteriors

del rebot, In funzicne dello stato

di questi sensori si accederd a una delle guattro
routines di direzione di cui dispone il roboel.
Ogni routine fara eseguire al robot una diversa
sequenza con e zampe

che lo portera ad avanzare, relrocedere

o girara verso uno dei lati,
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La routine di avanzamento del robol,

acul si accede quando

i due linecorsa sone disattivati, & simile
aquetla gia ulilizzala

nel programma esapl.asm, che serviva a fare
avanzare il rabot in modo zampe.

Ruesla routine di gestione di Fathfinder

in modo esapada utilizza

le stesse istruzion Lipo macro generate

nel pragramma esapl.asm, in modo

che risulli pid semplice eseguire le rotazioni
e le lermate di ognuna delle zampe,
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La funziene OESTRA serve a fare
in mada che il rebet girl in mode zampe verso
questa direzione, e la funzione SINISTRA
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Per provare questo programma debbiama
scrivere il file esap?.hex sulla

- Smartcard del rebet. Dokbiamo disporre

della stessa conligurazione

dei sensori oltici, ulilizzata nel programma
orecedenis, esapl.asm,

| linecorsa devono essere collegati sulla scheda
di interfaccia del robot,

Copo aver alimenlato il rebot, attendereme
gualche secondao fing a quanda

il microcontroller leggera il programma

@ inizierd a funzionare.

M partire da questo mamenta attiveremao

i finecorsa per provars

i divarsi movimenti del robot in modo esapado.




Modo zampe:
Esapodo (i)
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Vediarmo ultimo esercizio di esempio

della gestions di Pathlinder in modo esapadao.
Si chiama esapd.asm e si trova

nzlla stessa directory Zampe del programma
precedents. Con guesto programma,
Palhfinder funziona came un esploratore,
avanzera e ogni velta che

tocchera un ostacolo con i finecorsa anterion,
retrocedera e girerd 2 destra

o asinistra par schivare l'ostacole

B proseguire il suo percorso.

S S

% CEN UTILIZZNTE HEL PHOGCHGHHR
s )

98 5% PAHrAI: nacrn -
S brF FOREN, @ =
180 sk FIRTL, 1
et EHIN
Mz nE_TAHPAE nagrn
: ] bt FURYH, @
[FIH FORYD, 1
EHDH
nacrn
BuF PORED, @
BeF FORYO, 1
EHDH
nacrn
hnF FOHTH, &
L5 FURYE, 0
EHDH
nacra
[FIH PURED, &
hsF FORTR, &
EHOH
ndsro
BeF FORED, &
b FIRTH,
EHDH

La configurazione dei sensori altici
g dei finecorsa & la stessa di quella utilizzata nel
precadente esercizio, esapZ.asm;

anche le configurazioni dei pin di ingresso

edi uscita sone e slesse,

Le macro che si trovano alllinizio

del programma sono state

generale per facilitare la gestione delle zampe
del robol e sono identiche a

quelle utilizzate nei due programmi precedanti.

w
D N R
nizializzazions

mh ek PORTH, W

mowwf  TEREP &

mowf  TEMP, b=

aniilw b AOARAITA

i 1w h" mafApaanG'

bLFsE STATUE, 2

qoto RPAHTE

el if TEM', W

andiw b"DadEEIIe’

®orlw b ABHBAgT R

bt¥sc  STATUS, £

gqoko FIMECORSA SIHISTAND

e TEWF, W

andlw b BAABATTQ

®irim b ROABATAN’

bt Fae srates, 7

gako FIMECORSH DESTROD

-

Guesto & il ciclo principale del programma,

la cui struttura & simile a quella

degli altri esercizi che abbiamo gia realizzato,
Medianie una maschera si leslana

i finecorsa del robol ein lunzione del loro stato
sientra nelle diverse routines.

fluando i due sensari sono disattivati il robet
avanzera, ma se gqualcuno

di essi sl alliva, si passerd alla rouling che lard
retrocedere @ girare a destra

o a sinistra per schivare l'ostacelo,




Modo zampe:
Esapodo (lll)
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- uEL quin EHCICLn
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==rlo call DESTER
250 deckse AUE, 1
- RAE goto [ CICLOD DESTHA
281 qota CITLO &
Conan.
L 2

Quesle sono le funzieni che realizza

il rebot quando sealtiva il finecorsa sinistro

o destro. Mediante la variabile

RETED MARCIA, dichiarata all'inizio

del programima, possiamo

conlrollare guanti passi indietro vogliamo

fare eseguire al robol prima di iniziare

la rotazicne a destra o a sinistra. Con le variabili
GIRA SINISTREA e GIRADESTRA

conlrolliame gquanti passi esegue il rokot quando
gira in entrambe le direzioni.

Questa funzione permettera a Pathlinder

di adattarsi a terreni diversi.

ot dne da esequire quandn il rohot canrdina in awantl
R CRUANTD
4 UFF_ZANPAY

ST OFF_ZNHIRE

i | OFF_ZNHPRS
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Le funzioni di avanzamante, relromarcia

e rotazione del robot a sinistra

o a destra sono le stesse che abhiama

gid ulilizzalo nel programma

esaptasm, dalo chele sequenze da realizzare
con le zampe par ottenere

guasti movimenti nel robot sona sempre

le slesse. Possiamo utilizzare

le stesse funzioni per qualsiasi allra applicazicne
per la guale vorrema programmare il robol.

Per provare Uesercizic dobbiamo scrivers

il programma esapd.hex sulla

Smartcard e inserirla sulla scheda

di alimentazione di Pathfinder,

Dopa aver alimentato il robot, quest'ultimo
iniziera la sua marcia e rilevera

la presenza di ostacoli con i suol finecarsa
anteriori. Ogni volta che un finecorsa si

attiva, il rebet iniziera la sequenza per schivare
Uoslacolo e continuare la sua marcia.

L

—~—




Controllo tramite il PC (I)

Oltre & pragrammare Pathfinder mediante

la sua Smartcard per fargli realizzare
applicazioni in mode autonoma, possiamo anche
cantrollare i maovimenti del robot tramite

[EQ Acc:essnain’temat v RSN L
Bs Comuricazion »JES Accessotemolo

o il PC. Per quesio dovremo utilizzare

@ 5?‘5‘919_ : 1 @ Emmlnnafalafumea la Smartcard con i programmi di controllo
@. Ulﬁédiﬂﬂﬂiﬂﬂ _;__ remoto contenuti sul secondo CO-ROM

S Tl EETe di Pathfinder, @ inviare una serie di comandi
@. Blocco note tramite la porta seriale di un computer.

il e L Cualsiasi programma che gestisce la porta
Calcolatrice: seriale pud servire per controllare

Imaging Pathfinder. Un comune programma di

R = comunicazione & HyperTerminal,

%‘f Paint che & un‘applicazione contenuta nel sistema
2 F ﬂﬂhﬁm:. Y operativo Windows. Per eseguire

e S questo programma accederema al ment Inizio,
@ WordPad = Programmi, Accessori,

Comunicazioni e Hyperlerminal,

Cuando eseguiama il programma
HyperTerminal.exe, civerra chiesto di dare un
nome e scagliere un'icona per Uapplicazione
di comunicazione che stiamo per generare.
Potremo dare un name '

gualsiasi e scegliere un’icona qualsiasi.
Dopoaver realizzalo guesta

configurazione premerema il pulsante DK

% mﬁcwm e

Imai;tpra uri rm:ﬁe ﬂmﬁa{s un'iewp‘wla bmmm

_|F‘a_thfir?dsi

T = | [\ oo successin o e et
: r—— e e civerra chiesto di scegliere o la porta

sl B e el el o il modem installato sul computer con il guale

- Pﬂ*ﬁ*—'ﬂ =0 0 vogliamo slabilire una comunicazione,

= : = Dobbiamo scegliers Ugpziane "Diretto a COM”,

E per inviare i comandi direttamente

= a una delle porte senali del computer,

In funziore della porta seriale
3 che abbiamo libera sul nostro PG
& che vogliamo ulilizzare
per gestire Pathfinder, sceglieremo
COMT, COMZ, COM3 o COMA.




Controllo tramite il PC (1)

Deope aver scelto La porta di comunicazione
che abbiarmao libera, Hyper Terminal aprira una
nueva finestra, in cui ci viene chiesto

di configurare il modeo di comunicazione,
Dobbiame scegliers la velocita

standard di 7.600 baude, 8 bit di dati, Nessuna
Parita, 1 kit di stop & nessun

controllo di flusse. Questa & la configurazione
standard del programma

di cormunicaziene di Pathlinder ed & necessario
che sia la stessa utilizzata nel PC.

Il passo successivo costituisce Uultima
configurazione necessaria prima di poter iniziare
agestire la comunicazione

con HyperTerminal, La videata mostrata

nella ligura & quella di controllo,

Cliccheremo Uicona del telefono per iniziare

la comunicazione, Quando la porta -
sara aperla, sulla barra di programma
pesizionata in basso a sinistra

apparira la scritla “collegate”. Per terminare

la comunicaziene selezioneremo l'icona

che ha un teletenc scollegalo, Perinviare un dato
sulla porta seriale dokbiamo solo

aprire la comunicazione e premere un pulsante.
Dani pulsante premuto inviera il suo
corrispondente codice ASCI sulla porta seriale,

‘ — == i e sara il mode diinviare comandi al robot,
' = R i i e |

Mel caso si volesse modificare la configurazicne
della porta seriale o un‘attra funzicne

di HyperTerminal, dobbiamo accedere al ment
File @ scegliere 'opzione Proprieta,
Froseguendo lorneremeo ad aprire la finestra
di selezione della porta & di tipo

di comunicazione. Prima di realizzare qualsiasi
modifica sulla configurazione

della porta, & indispensabile fermare

la comunicazions attuale,

cliccando sull'icona del telefono scollegato,

—
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