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Controllo tramite il PC (II)
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Per controllare Pathfinder tramite il PC,
dobbiamo programmare

la Smartcard del robol con i programmi

di comunicazione che sitrovano

sotle la directory Controllo PC del seconda
CO-ROM, Oltre & proegrammare

il rohot con guesti file, dobbiamo utilizzare
anche un programma

di gestione della porta seriale

del computer, come

ad esempio HyperTerminal che abbiame
vista in precedenza.
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Allinierno della directory Contrel PC
troviamo due programmi.

Uno si chiama po_ruste.asm e serve

peril controllo del robot tramite

il PC, quando si trova in una configurazions
tipo veicolo, Quando Palhlinder

& configurato in modo esapodo e Lo vogliame
conlrallare tramite il computer,
utilizzeremo il programima pe zampe asm.
Inizieremo la spiegazione

del controlle del robot partenda dalla sua
configurazione in moda veicolo.
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Mel cicle di inizie del programma po_ruote.asm,
treviamo la configurazione

necessaria per gestire D moteri @1 sensari

del robotl. Inoltre, al termine

di questa routine troviamoe Le configurazioni
necessarie per inizalizzare

la USART del microcontroller, che & Uhardware
can il compito di realizzare

le comunicazioni. Gestendo i registri TKSTA

e RASTA abilitiamo la porta seriale

e la ricezione dei dati, Con il registro SFBRG
selezioniarmo la velocita

di comunicazione che in questo caso

edi 2,600 baude.




Controllo tramite il PC (lI)

i1 e dlalio™ heantio™1 Ype_raote, asm o=l | ciclo principale del programma
memmmmammenmnnEnsanseie 2l inizia con la chiamata a una funzione che rimane
in attesa di ricevere un dato

dalla porta seriale. Quando arriva un nuovo dato
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Scriverame il file pc_ruote hex sulla Smartcard di
Fathfinder, Dopo aver caricato

iL programma, inseriremo la Smartcard

nella scheda di alimentazione

del rohot. Dobbiamo configurare Pathfinder

in mode ruate, con la configurazione

dei moleri uguale a quella ulilizzata per gli 25y
esercizi con le ruste del secondo

CO-ROM. Inoltre, & necessario anche il sensare
ottico che controlla il metore cenlrale,

il quale gestisce e ruole di direzione, questo
va collegato al JP18

della scheda di contrello del robot,

Dobbiamao collegare il robot al PC wtilizzanda
iLeava di connessione di Pathfinder.

Il cavo sj collega alla scheda di alimentazione,
utilizzande il connettore R145.

Sul PC dabbiamo collegare it connettore DBY
a una delle porte seriali, la stessa che
selezioneremao dal programma HyperTerminal.
& guesto punto alimentereme il robol

e configurerema HyperTerminal. Dopo aver
aperto la porta utilizzerema i tasti

minuscoli “w”, "a", "s", "d™ e "x” periniziare

i movimenti del robat in modo veicole.




Vede, sente e parla
con la telecamera web (I)

Analizziame il funzionamente del seftware

di controllo della telecamera WER

che verra montala sulla parte frontale

di Pathfinder. In guesta immagine

possiamo vedere La videata principale

del programma, a cui si accede

cliccando il primo pulsante della parte superiore
sinistra, che ha come titale

“Crea fotografie e video”, Appariranno altre
due finestre, una con Limmagine

che atlualmente sta captando la telecamera,
e laltra con le immagini acquisite.

Mella parte inferiore destra della finestra

in cui vediamao Uimmagine mostrata

dalla telecamera, troviame un’icena mediante
la quale possiamo accedere

al meni di configurazione. Questo menu
serve per cambiare la dimensione dellimmagine
mostrata dalla telecamera.

Tanto pit grande sara la dimensione

migliore sara la qualila, perd-anche la sua
elaborazione sara pid lenta,

In questo meni di configurazicne abhiamo

un altro pulsante che serve

per accedere ai mend avanzati di
configurazione della webcam.,

Propiicta - =] Allinterno dei meni avanzat
e . di configurazione disponiamo di diverse scelle,
che per default soneo disabilitate,
Pozsiamo selezionare, ad esempio, che
lz immagini mostrate
dalla telecameara siano riflesse orizzonlalmenle
o verticalmente; & possibile
compensare le immagini con poca luce
o problemi di colore, e anche
controllare o sfarfallio dovulo all'illuminazione
artificiale [necn o lampade
aincandescenzal. Lunica opzicne che
vi consigliamo di attivare in gquesta
ment & il controllo aulematico di guadagna.

| _::;;

=i H"f@'"};ﬁ"




Vede, sente e parla
con la telecamera web (i)

Mel mend di configurazione avanzata

abbiamo accesso anche alle configurazioni
avanzate della telecamera,

in cui & possibile modificare manualments

i Livelli di luminesita, contrasto,

saturazione, definizione ecc. Conviene lasciare
Lutti i valori a livelli medi,

salvo il caso in cui i si trovi in ambienti

con condizioni di luminosita

cha richiedano di madificare qualche parametro
dellimmagine mostrata dalla telecamera.

Il pulsante "Scatta fologralia” servird ad
acquisire Vimmagine visualizzata
| inquetlistante e memaorizzarla. Mella zona
inferiora destra del pulsante
abbiame a disposizione un‘altra icona di accesso
a un ment, che permette di scegliers
se inserire la datae lora
dell' acquisizione all'interno dell'immagina
acnuisita, Possiamo anche
impastare un ritardo nellacquisizione
dell'imrmagine dal momento
in cui si preme il pulsante "Scatta fotografia®.

Dopo aver cliccato il pulsante

"Scatta fotografia”, apparira un'icona

nella finestra My Images.

(luesta icona mostra in forma ridotta limmagine
che abbiamo acquisito.

Successivamente potreme aprire guesta
immagine per visualizzarla

nella sua dimensione reale, o editarla per
correggere qualche imperfezione.

Lultima icona della barra degli strumenti

nella finestra My Image

si chiama Visualizzazioni, & possiama attivarla
per scegliere tre modi di visualizzare

le immagini che stiameo acgquisendo. In funzione
del numere di immagini

che abbiamo registrate pud essere pid utile
uno ¢ Ualtro metodo di visvalizzazione,




Vede, sente e _parla

con la Telecamera web (lI)

Facendo doppic clic can il meuse

sull'icona delle immagini che abbiamo acquisito,
si aprira una nuova finestra,

in cuivedrema Uimmagine nella sua dimensione
reale. La dimensions

dellimmagine acquisita dipendera

dalla risoluzione selezionata

sulla telecarmera. Mella stessa finestra

in cui vediamao l'immagine troviamao

anche una piccola icona con dei pennelli
colorali, che serve per entrare

ir un meni di modifica dell'immagine,

dove & possibile fare dei

cambiamenti o inserire oggetti sulla stessa,

Un modo veloce di stampare te immagini
acquisite can la telecamera,

consiste nel selezionare licona dellimmagine
e cliccare su di essa con il pulsants

destro del rmouse; si aprira un solio-menu
che permette diverse scelte,

come possiama vedere nella figura a fiance,
L'opzione stampa serve per

iniziare il processe di stampa di un‘immagine
sulla stampante principale,

inslallata per defaull sul nostro computer,
Sulla barra principale del programma
troviamo licona “Guarda la galleria” che servira
per acceders a lutle le opzieni

di manipolazione e divisualizzazione delle
fotografie o dei video acquisiti,
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Il pulsante "Crea fotografie e video™,

serve per creare un lile che contiene un video,
acquisito direttamente

dalle immagini mostrate dalla telecamera web.
Come per il pulsante

"Seatta fotografia”, nella parte inferiore

destra del pulsante "Regislra video”

troviame Uaceesse al menu di configuraziene, Se
il nostro PC dispone

di un microfono, possiamao scegliere di inserire
laudio alle immagini video acguisite.

fhbiamao a disposiziene anche allre apzieni,
guali iniziare la registrazione in

mada temporizzato o fermarla automaticamenle
dopo qualche secendo.




Vede, sente e parla
con la Telecamera web (I}

Il secondo pulsante della barra degli strumenti
principali del programma

sichiama "Crea un video mail” Dopo aver
atlivato questo pulsante potremo

nuovamente scegliere fra "Scatla fologralia”

e "Registra video”. Al termine di guesto
processo di acquisizione il programma passera
a un'altra finestrain cui

palremo rivedere la registrazione effettuata,

e s& vogliamo, potremao inviarla

direttarmente a un indirizzo di posta elettronica,
cliccande il pulsante

“Invia immagine via e-mail”.

Prima di cliccare il pulsante che inoltra
invio tramite posta elettronica del file acquisito,
possiamo selezionares

il programmia che utilizzera il software

per inviare questa e-mail

can il file di acquisizione allegato.

Vi consigliamoe di scegliere

“App. e-mail predefinita” che servira

ad aprire automaticamente

il programma di posta utilizzate abitualmente
sul nostro compulter.

Sulla barra superiore del programma
=i trova un’icona che serve
per attivare il rilevatore di movimenta.
Selezionando guesta opzicne,
| wvisualizzeremo sul display limmagine
della telecamera, e apparira
una barra con la guale si pud regolare il livello
di sensihilita del movimento
che vogliame rilevare. Cliccando il pulsante
“Mvia controllo” il programma
analizzera tutti i movimenti rilevati
dalla telecamera, e se superiama
la soglia di sensibilita, inizierd autematicamente
la registrazione di un video contenente
loggetto che ha generato il movimeanto.




Vede, sente e parla

con la Telecamera Web (l11)

Per sfruttare tutte le potenzialita di Pathfinder
dobbiamo avere lutle le schede correttamente
inserite sulla scheda di interfaccia del robol. Se
vogliamo che il robot funzieni in modo autonomo
dobbiamo solamente registrara il programma
adatlo sulla Smartcard e inserirla sulla scheda

di alimentazione, Per contrallare il robet dal PC
lo dokbiamo collegare a Pathfinder tramite

il connettore JP3 della scheda di alimentazione

e ulilizzars il cave speciala di collegamento al PC.
Serealizziamo le lre connessicni con il cave
del PC dal lato del compuler, potremao ulilizzare
al meglic Pathfinder. Mediante il cavo seriale
possiame controllare il rebet, tramite la USE
vadrema le immagini inviale dalla lelecamera
Web e mediante il JACK per lingresso

del micretaro potreme ascaoltare

sul computer i sueni acguisiti da Pathfinder.

La telecamera Web rimarri sempre posizionala
sulla zona anteriore del robot,

sara rivolta in avanti, in modo da poter veders
it carnrming che sta percorrendo il robat,

Ad esempio, se stiama controllande Pathfinder
in modo remoto tramite il computer,
utilizzeremo la telecamera per controllare

il percorso da seguire in modo

da evitare che colpisca qualche ostacolo.

Per ascoltare i suoni abhiamo a dispesizione

il microfene, che & mentato sulla scheda

audio del robol. Ouesto micrafone

ha due lunzioni, dato che oltre a permetiere

di ascoltare sul PC i suoni, ¢ anche il
compaonante tramite il quale potremo registrare
i messaggi sul robot, per farli riprodurre

in baze al programma che avremo preparato.
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Possiama eseguire contemporaneamente il sollware
di controlle della telecamers Web di Pathfinder

e Hyperterminal, per inviare comandi di controlle

i movimanto al rabol. In questo moda controllzrems
i sual maviment @ allo stesso tempo vedrems e
immagini. Se nel sottware della telecamera attiviamo
l'opzione del microfano, potreme vedere, ascoltars

e controllare Pathfinder contemporansamente.
Pathlindar ara @ pronle per provare Lulli @ programmi
che si trovano sul CO-ROM, Possiamo anche

fare delle madifiche su di essi o programmars

nel le nostre preve, combinando le diverse possibilita
che farniscono | sensort @ @ mator del robal
Pathfinder dispone di due configuraziont;

moda esapodo e moda veicale. In entramaoe

liz configurazioni si ha accesse a tutti

i sensari del robal @ alla telecamera Wab,
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