Fallo tu stesso

Il microrobot che cerca la luce

=, Li algoritmi di

7 comparazione si possono
w utilizzare in malti casi.
Dopo aver eseguito

la comparazione di due o piu
valari, il risultato si utilizza per
prendere una decisione.

! microrobot che realizzeremo
si dirigera verso il punto

da cui riceve una

maggior quantita di luce.

Sensori

Dato che si tratta di seguire la
luce, i sensori utilizzati devono
essere in grado di captare
questo parametro. | sensori LDR
o sensori di luminosita di

icrorohot
cerca la luce.

Rappresen |
di un re
di luminosita

tipo LDR.

utilizzo molto comune, sono
resistenze, il cui valare,
ciog la loro impedenza, varia con
la quantita di luce a cui
sono sottoposte. In assenza di
luce questo sensore si comporta
come una resisteanza molto
grande, che tende all'infinito e
con moltissima luce si camporta
come una resistenza
di valore praticamente zero.
Questo sansore non ha
polarita, e le sue variazioni di
resistenza si possono misurare
direttamente con un tester,
regolato su di un range adatto a
misurare valori di resistenza
alti, e sottoponendo il sensore a
diversi livelli di luce. In guel
caso il suo funzionamento

Eﬂstenza di una LDR si pud verificare direttamente con il tester.
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No luce cof

si puo paragonare a quello

di un potenziometro.

Tuttavia, per poter misurare le
sue variazioni mediante

un microcentroller, &€ necessario
passare da resistenza a
tensione, dopediché tramite un
canvertitore analogico-digitale,
inserito all'internc del proprio
micracontroller oppure esterno,
tradurre il valore ottenuto

in un numero digitale,

per la successiva elaborazione.

Motori

Il microrobot si spostera verso
il punto di maggior luminosita,
quindi avra bisogno del due
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Tensione analogica secondo |
la luminosita ambientale (e E(
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MICROCONTROLLER

Vout

m oo oy,

maotori di movimento utilizzati
sino a questo momento in tutti
gli algoritmi. L'unica cosa da
tener presente é che i sensori di
luce devono essere collocat
frontalmente rispetto al senso
di marcia del robot, ben allineati
ai motari per fare in modc che
ogni sensore possa captare una
luce differente, nel caso

ci fosse; un uguale livello di luce
corrisponde alla direzione

di “avanti” del microrobot.

Metodo da seguire

Probabilmente vi siete gia accorti
che si tratta di un algoritmo
simile a gquello dell'inseguimento,
dove lunica differenza ¢ che i
sensori sono analogici invece che
digitali, quindi prima di decidere
se svoltare o proseguire in avanti
bisagna convertire i valori
analogici captati dai sensori in
valori digitali, adatii 2 essere
interpretati dal microcontroller.
Ogni sensore sara collegato

a un canale del convertitore, dopo
aver convertito entrambi i sensori
si compara quale

dei due valori corrispaonde a una

”

Fanalogico

ssibile collegamento
un sensore di luminosita
a un microcontraller.

maggiore quantita di luce. Notate
che non stiamo partando di
“valore sensore 1 valore
sensore 2"ma di “luce sensore
1= luce senscre 2”. Bisogna
procedere in guesio modo per far
si che lalgoritmao sia generale,
dato che tutti i sensari, inclusi
quelli analogici, si passona
collegare in due modi: come in
guesto caso, dove maggior valore
significa maggior luce, oppure al
cantrario, dove minor valere
indica maggior luce.

Cosi il microrobot girera verso
il sensore che stara captando
maggior luce, & nel caso
che i due sensori siano uguall
proseguira dritto.
E molto raro che due sensori
analogici diane due valori
perfettamente uguali, dato che
per piccoli difetti di precisione,
una variazione di un solo bit
rende il valore differente, pero
bisogna contemplare anche
guesta remota
possibilita.
Narmalmente

izione dei motori
lei sensori nel microrobot.

il microrabot, seguendo questo
algoritmo corregge
continuamente la sua traiettoria.
Stiamo dando per scontato che

il microrobot nen trovera ostacoli
sul suo cammino, in realta

se ¢'é un ostacoto e possibile che
questo copra la luce, e quindi per
definizione il microrabot girera
verso l'altro lato. Pera se c’e un
astacolo su entrambi i tati e uno
lascia passare piu luce dell'altro?
Oppure se i sensari invece

di essere montati frontalmente
fossero orientati verso (alto

e gli ostacoli non influenzassero
la luce captata? Contemplate
guesta possibilita
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