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
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,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
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Seriverema il programma mediante MPLAB,
Dopo averlo scritto, procederamo

alla compilazione. Il microcontroller selezionato
sara il PICTSFEYD, come in tutl
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gli esercizi con il rohot. Dobbiamo compilare
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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.




Esercizi con braccio e pinza (lll)

o] Liss
'-=-=R'§ Lnnine "FASFER B, TH0

= :¥:"nw4|m di gestienc della pinza di Patnfirder in mode cestrellaty

p1AFETR iTips 0 pracessore

ieFiniziane del reglsted liternd
;hrm‘r anqu (2]

Jindzlo del progeamua. GonfLyeeas
[ (1S E BT
Powlid AeOV
PR AESOHD
nogld b pBAOpI1ITY
FEATH

sSeleelena BL banecs 1
JPertan gigitaie

sGontlgscazbone deila Fartan
wosle  dROF

sPrEscaber 256 per 1L Tlnerd
igelezidna i1 #ance d

sPipea alsztvivata

TiHg
hef SIATUS RO
bef FEATH, 2

Realizzeremo un secondo esercizie di controlle
della pinza di Pathfindear.

[n gquestio caso gaslirermo la pinga nel modo
cantrollato; attraverso questo metodo

di funzionamente si chivdera la pinza mediante
un fronte di salita inviate sul pin RA3

del microcontroller, & grazie a un secondo fronte
inviale sullo stesso pin,

la pinza si aprird, Come nel precedente ecercizio
utilizzeremo il finecorsa

collegato su JFY della scheda di interlacaia

per controllars

Vapertura e la chiusura della pinza.
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Il cicle principale del programma,

verilica in continuazione Lo stato del pin RA

su cui @ collegato il finecorsa.

Cgniwvolta che si atbiva il finecarsa; verrd inviato
un fronte di salita sul pin RAZ

del microcontrotler, Se la pinza in guel maments
& chiusa, il fronte

di salita la fard aprire, e se & aperta Uimpulsno

la fard chiuders,

I programma si ripete in meda infinita.
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Allo scopo dieliminare i rimbalzi del finecersa,
e lasciare il tempo necessario

allapertura e alla chiusura della pinza,

fra gli impulsi del finecorsa

& stata inserita una routine di termmporizzazione di
un seconde, controllata con

il Timer O del microcontroller. Questa rouline
viene chiamala ogni volla che

sialtiva il Hinecorsa, per poter aspettare

un seconda, prima di

ritornare a testare lo stato del sensore,
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Scriveremo I'esercizio con il programma MPLAD
e lo compileremo per ottenere

il file esadecimale. Utilizzeremao il software

di soritlura ICPROG per trasferire

il tile alla Smartcard mediante la scheda

gi scrittura, Dopo aver programmalo

la Smartcard, La inseriremo sulla scheda

di alimentazione

di Palhfinder con Uorientamento adeguato.

Per fara in modo che la pinza del hraccic

di Pathlinder funzicni in modo

controllato bisogna loghers | jumper JP2

della scheda di controllc del bracsio

e della pinza. Grazie a questo, il microcontroller
FICT12C508 di guesta scheda interpretera

i segnaliinviati sul pin BAZ del micracantraller
principale, come segnale di controllo

sia dell apertura che della chivsura della pinza.
Per verilicare lesercizio, la scheda

di controile del braccio e della pinza deve essere
inserita sul connattore JP15 della scheda

di interfaccia e il motore della pinza collegato sul
lerminale 1P4 di guesta scheda.

Un'ulteriore verifica dell'esercizio,

dovra essere fatta alimentande il robot e
attendendo qualche secondo

inmodo che il microcontrolier possa leggera
il programma dalla Smartcard,

Grazie all'attivazione del finecorsa controllerema
sia Vapertura che la chiusura

della pinza. Un primo impulse fard chiudere
la pinza, la seconda attivazione

fara aprira la pinza rilasciando loggetto che
aveva in precedenza afferrato.




Esercizi con braccio e pinza (IV)

e
Effettuereme ora un altre esercizio con
il braccio di Fathfinder; in esso combineramao
diversi esercizi che abbiamo gia
ulilizzato in precedenza, Con queslo programma
controlleremo sia la salita che
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S Allinizio del programma imposteremao
- i parametri di configurazione TOM BRACCIO,
= o TOFF BRACCIO, IMPULSO_ALZARE &
IMPULSO_ABBASSARE, che compieno le stesse
funzieni di controllo del motore del
braccio dell'esercizio gia realizzato arm1.asm.
o - Cluesto programma utilizzera i pin RAT & RAZ
come ingresso per finecorsa, e RA3
come ustita per il segnale di controllo della
pinza, La porta B del microcontroller
verra configurata come uscita per la gestione
sarlaion a1 dei motori. Lesercizio utilizza il Timer 0
- 0a0att1* g il Timer 1 per il controllo della modulaziane
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La funzione che vediamo rellimmagine

ha it compito di inviare un fronte

di salita tramite il pin RAZ del micracontrollar
che provochera lapertura

o la chivsura della pinza. Queslo esercizio
gestisce la pinza in modo conlrollato,

dato che il jumper JP? della scheda di controlle
del braccio e della pinza dovra essere

tolto dalla sua pesizione. Se il jumper rimane
montato la pinza funzicnera

in modo lemporizzato, cioe un'attivazione

del linecorsa RAZ provochera

un cicle complete di apertura e chiusura.
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Quesla funzione ha il compito di controllare

it motare del braccic nel movimento

di salita. Possiamo modificare la velocita di salita
e di discesa del braccio con le variakili

che si trovanc ailinizio del file. Se aumentiamo

il yvalore della varinbile TON_BRACCIO,

il motore si muovera pid rapidamente e il braceio
avra pil ferza. Modificando

il valore della variabile IMPULSO_ALZARE

o IMPULSO ABBASSARE controlliame

quanti secondi rimane attivate il motore del
braccio sia nel movimento

di salita che in quella di discesa.
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Per provare Uesercizio, la scheda

di controlla del braccic e della pinza di
Pathfinder dovrd essere inserila

sul connetlore JP15 della scheda di interfaccia,
Il motore del braccio sara collegato

sul connettere P32 della scheda di controllo del
braccio e il motore della pinza

sul connettore P4 Dopo avere scritto Uesercizio
con MPLABR Lo compileremo ¢ Lo scriveremo sulla
Smartcard utilizzando il software ICPROG. Fer
verificare l'esercizio,

attiveremo i finecorsa anterion del robaol,
conlrollanda il bracoio e la pinga,






