Fallo tu stesso

Il microrobot lottatore

er provare l'algoritmo ]’f’ R b P PO 1

P trattato in precedenza, | FINECORSA sinistro Girare a sinistra
riguardante la presa delle 5 >

decisioni, realizzeremo un robot

lottatore. Pretenderemao che non FINECORSA destro

si comparti sempre allo stesse

modo secondo lultima azione del

suo campetitore, ma che lavori Einacor=a Impugnare
in base a una piccola memoria. anteriore
Dopo aver capito e provato diposterioly - 2
['algoritmo potrema ampliare
la memoria e il numero di azioni. :
Termine dell'area Retrocedere N
Sensori
Senza segnale : — Avanzare

Un combattimento di sume fra
microrobot consiste nel portare
.l'awersar‘lo fuori dal_l‘a rea di lotta &ornbot lottatore pili semplice funziona basandosi sull’'ultima azione.
in un tempo determinato. Larea
di solito & una superficie circolare
di colore nero delimitata da una
striscia bianca. Questa striscia
& necessaria per fare in moda che
il microrobot capisca dov'é la
fine dellarea e non esca da solo.

| sensari utilizzati sono i gia noti
CNY70, ne utilizzeremo quattro,
uno per ogni lato del microrobot.
Quando si attivano la risposta deve
essere immediata e prioritaria
rispetto ad altri sensori,
dato che ci awisano di un pericolo.
Per rilevare l'altro microrobot
invece utilizzeremo i sensori
a contatto tipo finecorsa. Anche
se ne raccomandiamo un minimo
di quattro, une per ogni direzione
principale, aumentando il loro
numero e possibile differenziare
meglio le direzioni secondarie.

Se fosse impossibile maontare pid
di quattro sensori un buon wﬂ'i minimi utilizzati per il microrobot lottatere.

compromesso sarebbe ampliare




r%’za dei motori e la trazione delle ruote sono due fattori da tenere presenti.
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pletare la tabella della verita
eglio aiutarsi con un grafico del microrobot.

la superficie di attivazione,
incollando qualche
supporto alle lamine dei finecorsa.

Motori

In un microrobot lottatore & molto
importante la forza dei suai
motori. Anche se i due motor! di
movimente normati sono
sufficienti perché il microrobot si
mucva nell'area di lotta, &

molto probabile che a fronte di un
attacco frontale non abbia

molte possibilita. Ugualmente
importante & l'aderenza delle
ruote e una buona scelta sono le
ruote “a cingali”, simili a

quelle dei carri armati da guerra.

Sequenza
da sequire

Partiamo dal presupposto di avere
a disposizione quattro sensori

a contatto e quattro di rilevamento
di linea. Bisogna anche impostare
che la memoria degli eventi

sia composta da due indirizzi,

e che la loro sequenza sia
importante. Per realizzare

un organigramma di questo tipo
di algoritma, dovremo

per prima cosa impostare

una tabella della verita con

tutte le possibilita. Per scegliere
con quale azione rispondere

in ogni caso, puc essere di aiuto

la rappresentazione grafica del
microrabot. Alle opzioni che
sembrano impossibili o assurde si
pud assegnare un'azione

per default, dato che non conviene
scartare a priori leventualita

che siano corrette. Dope aver
completato la tabella della verita,
lorganigramma avra

la farma vista per Ualgeritmo.



