Analisi delle schede
Scheda di interfaccia (I)

Inizieremao lanalisi della scheda di inlerfaccia,
la seconda scheda di Pathfinder,

di cui abhiamo gia terminato il montaggio.
Luesta scheda ha il compite

di melters in comunicazione | seqnali fra

la scheda di controble, incul risiede

il microcontroller, ¢ le diverse schede di controllo
dei maotori e dei sensori di cui & composto

il robot. 5ara la scheda base che permettera a
Fathfinder di gisporre

di una strultura modulare,
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Il connettore da 20 pin maschio JP20 della
scheda, & il mezzo tramite il guale la scheda di
intertaccia si collega alla scheda di controlle,
Attraverso questo connettore, la scheda

di controllo invia alimentazione al resto delle
schede del robot, & ci mette

a disposizions ttte le linee di ingresso & uscita
di cui dispone it microcontroller,
Mell'immagine possiamo vedere | collegamenti
[ra questo connettore P20 e il primao
connetlore fermmina della scheda di interlacoia,
JP13 Come si pud veders in guesto

connettore fermmina abbiamo a disposizione
tutti i segnali del micracontraller,

Sul connettare JP13 monterema due schede,

la scheda di ingressi

¢ uscile & la scheda per il microfono,
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Mell'immagine possiamo vedere | collegamenti
sul connettore JP14 e JP15, che seno due
connettori femmina che si trovane al centro
della scheda, Il connetlaore JP14

si collegherd alla scheda che controlla i maotori
incaricati di far muowere Pathfinder, In P15
collegharemo la scheda

incaricata del controllo del braccio e della pinza
del robat, Possiamo notare che

in questi conneltori non si trovano tuth

i seqnali del microcontrotler,

ma solo quelli necessarn par | compiti

specifici da svolgare

per le schede di potenga & del braceio.




Analisi delle schede
Scheda di interfaccia (1)

Tramite il connettore JP1é collegheremo Lo
schede dei connettori a ultrasuoni e delle Luci al
rebol. Possiamo vedere che

i segnali RAT e RAZ non arrivano direttamente
al connettore JP14 tramite

il connettare maschio JFZ0, ma passano
tramite il commutatore doppio della scheda.

Il commutatore doppio a sua

volla & anche collegato ai due connettari
maschio, da 3 pin dritti, JP7 e JPE: grazie ad esso
possiamo scegliere se collegare i piedini del
microcontroller al connettore femmina da 28 pin
JR14, oppure ai due

connellori maschio da 3 pin JP7 e JPS,
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Sui connettori JPT e JP8 saranne collegatii
sensar meccanici tipo finecorsa. Grazie ad essi il
robot sard avisato quando entrerd in

collisione contro un ostacolo.

Utilizzerema il commutatore doppio della scheda
diinterfaccia per scegliere se utilizzara

i finecorsa collegatia JP7 ¢ IP3 o utilizzare |
rilevatori a ultrasuoni presenti sulla N
scheda dei sensori che sard collegata a JP14,

La scheda di interfaccia deve essere montata
sulla scheda di controllo,

in modo che le due schede farmine

un unica bloceo compallo.

Per questo & necessario utilizzare distanziali,
viti e bulleni, come mostra limmagine.
Gueste due schede vanno inserite nel telaio
del robat, dove siincastrano

perfetlamente. A partire da guesto momento
collocheremo sulla scheda di interfaccia

il resto delle schede di cui & composto il rebot,

s e




Analisi delle schede
Scheda d'interfaccia (II)

Care gid sappiamo, la scheda d'interlaccia
sara la base su cui monteremao

il resto delle schede che formano il robet.
Pathfinder & un rohol con

una struttura madulare, per questo motiva
ogni scheda contiene funzionalita specifiche, ¢
tutte le schede si collegheranne

a quella di controllo tramite la schada
d'interfaccia. La scheda

di controlla avra il compito di gestire

tulte le schede, dato che contiene

il microcantreller, il cervello di Pathfinder.

La prima scheda che possiamo

collegare a quella d'inlerfaccia sard

la scheda di ingressi e uscile,

mostrata nell'immagine. Questa scheda

verra inserita nel connettore P13,

dato che ha bisogno di disporre di un connettore
che contenga tutte le linee di ingresso

edi uscita del microcontroller,

come il connettore JP13. Grazie a questa
scheda imparerema a gestire ILmicrocontroller
& realizzeremo programmi pralicl

utilizzanda interruttori, diodi, display

a selle segmanti, pulsanti, altoparianti, coe.

Sul conneltore JP14 inseriremc la scheda
di potenza, che avré il compito

di gestire i tre motoridi coi dispone

il robot per La gestione dei suai movimenli,
sia in medeo funzionamenta

con le ruale, Lipo veicolo, che per il
funzicnamento con i pieding,

tipn “sei piedi”, Questa scheda amplifichera
in intensita e tensione i segnali

di controllo inviati dal microcontroller, in
maodo che pessanc essere

applicati adequatamente al motan del robat.




Analisi delle schede
Scheda d'interfaccia (Il)

Un'altra scheda del robot avra il compito

di gestire | movimenti del hraccio,

e sarainserita nel connettore P15, Questa
scheda controllerd due

tipi di movimento: la salita e la discesa

del braccio 2 il movimenlo

dell aperlura & chiusura della pinza,

Cosi come la scheda di potenza,
amplifichera i segnali del microcontrolier
perché poscano essere

apolicati ai due motori necessar

per il controllo del Braccio, Inoltre questa scheda
avra a disposizione

un micrecentreller secondario che realizzera
detarminali compili di contrello,

La scheda dei sensori verra inserita in JP14.
Conterra Velettronica necessaria

per la gestione degli ultrasuoni e il sensore

di luminosita. Grazie a gueste

funzignalita, il robol potra conescers il livello
di luce dell ambiente

& potra calcolare la distanza dagli oggetti che
sitrovera di fronte.

Gli ultrasuoni polranno essare utilizzati anche
come rilevatori di movimento.

Inline, I'ultima scheda di cui & composta il robaol,
sara quella che permette a Pathlinder

di parlare, in modo ¢he possa riprodurre sinog
a fd messaggi da 4 secondi

di durata ciascune, che potremo cambiare
quante volte vorremo e potremo

far riprodurre dal robat in occasione

di determinati eventi, programmandolo allo
scopa, Questa scheda sara inserita sul
connettare JF13, in

sostituzions della schada di ingressi e uscite.






