Fallo tu stesso

Il microrobot disegnatore

er provare lultimo
Palgoritmo trattato sul
controllo della rotazione,
proponiamo la realizzazione di un
microrobot disegnatore. Questo
microrobot potra realizzare
un disegno formato da una
serie di figure scelte dall'utente.

Sensori

| sensori veramente importanti in
guesto casa sono due, Innanzitutto,
date che dovremo controllare i giri,
avremo bisogno di un sensore ottico
[CNY70) utilizzato in funzione di
encoder: Inoltre, dovremo avere un
sistema per indicare

al microrobat it disegno che
vogliamo fare; potrebbe essere
semplicemente un insieme

di interruttori che a ogni
combinazione definisca una figura,

Ifa'orobot disegnatore.

oppure qualcosa di pit intuitiva,
come ad esempio una tastiera.

In ognuno dei due casi il tipo
di disegno pug essere molto diverse
e anche combinato: da semplici
linee o cerchi, fino a lettere, poligoni
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opzioni valide per
icare tipi di figure
da disegnare

con il microrobot.

o disegni complessi. Tutto dipende
dalla finalita che si vuole perseguire
con it microrobot. Potremo anche
inserire un‘opzione per far
cambiare funzione ai tasti o alle loro
combinazieni, assegnando loro
significati diversi di volta in volta.

Motori e attuatori

[l sistema fondamentale e
indispensabile sara quello del
movimento, dato che il microrchot si
spostera per realizzare il disegno
assegnato muovendo lo strumento
da disegno. Quindi perfare in modo
che le figure siano le piu precise
possibili, bisogna prestare particolare
attenzione al corretto allineamento
dei motori,

allo slittamento delle ruote sulla
superficie del disegno, e al
movimente della ruota libera; ruota
di cui sono normalmente dotati

i microrobot nella loro parte
posteriore, e che se in altri cast
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i Disegnare Figura 2|
rganigramma
el programma principale.

serve solo per mantenere [equilibrio,
in guesta occasione ha maggiore
importanza, in quanto dalla sua
rotazione dipendera anche la
precisione del disegno. Il microrobot
si spostera disegnando la figura
scelta grazie a un pennarello, una
biro, una matita, ecc. Questo
elemento si pud montare in forma
fissa o posizionare a sua volta su un
altro motere in mode da poterla
sollevare dalla superficie del disegno
quando il microrobot percorre
tratti in cui non bisogna disegnare.
Quest'ultima scelta fa si che
le figure risultino pit esatte, date che
non verranna riprodotte tutte le
rmanovre necessarie per prendere
la traietioria corretta. Al posto di
un metore a corrente continua,
& pit sernplice [utilizzo di un motore
passo a passo (PAP| o di
un servaomotore, dato che in
entrambi i casi si potra ructare
lelemento di disegno per il numero
di gradi desiderato e
con una ripetitivita molto pid alta.

Procedura da seguire

Il programma principale
e riportato nel suo corrispondente
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arganigramma, mentre altro
organigramma e generale
e rappresenta uno schema del
possibili passaggi da fare
per disegnare ognuna delle figure.
Nellinizializzazicne del programma
principale, oltre a definire le linee dei
motori (2 0 3) e dei sensori che
si utilizzeranno, dobbiamo ricordare
che lalgeritmo del disegno & basato
sugliimpulsi mandati al TMRO
tramite it pin RA4, quindi il relativo
registro di configurazione dovra
anch'esso essere caricato con
un valore adeguato. Subito dopo
conviene realizzare una calibrazione
del sensore che controllai giri.
Questo consiste nel fare in modo
che il sensore rimanga di fronte
a uno dei raggi colorati della ruota.
A partire da questo punto
lorganigramma entra in un ciclo
infinito per disegnare le figure che gli
verranno indicate. Anche se la forma
dell'organigrarma puo variare
leggermente, in base al tipo di
periferica utilizzata per inserire i dati,
un modo valida e generale
e quello che é stato rappresentato.
Se sitratta di una tastiera, quando
l'utente nan preme alcun tastg, si
continuane a verificare le linee
diingresso. [_o stesso succedera con
un insieme diinterruttori se si lascia
una combinazicne per il valore nullo
o diriposo. Dapo averinserito
una combinazione o premuto un
tasto, hisognera verificare di quale
si tratta per disegnare la figura
corrispondente e, terminato il
disegno, tornare al punto di partenza
nellattesa dellordine successivo.
Nell'organigramma scno stati
rappresentati solo due tasti
o combinazioni, pero lo schema si
patra ampliare verso destra ogni
valia che sara necessario. Le routines
“disegnare figura N” saranno
composte ognuna da una sequenza
come quella mostrata nel secondo

)
%igramma del disegno di figure.

organigramma. “Azione M" pud
essere una di gueste guattro: avanza,
retrocedi, gira_destra, gira_sinistra. Il
valore che si carica su W, prima di
chiamare queste funzioni, dipendera
dalla dimensione della figura, poiche
si tratta del valore che verra caricato
direttamente su TMRO per contare

i giri della ruota. Pertanto, un valore
maggiore significhera una minare
dimensione [dato che il TMRO deve
essere caricato con il complemento a
2 nel numere da contare).

Se si utilizza un motore per alzare e
abbassare lo strumento di disegno,
bisognera inserire anche queste
azioni nellorganigrarnma e nel
programma di egnuna delle figure,
normalmente sara necessario alzare
prima di girare e retrocedere,

e abbassare prima di avanzare. Al
momenta di fare i disegni dobbiamo
anche immaginare come cambiera
lorientamente del microrobot

in base ai giri delle ruote. Le figure
dovranno terminare lasciando

il microrobot nella stessa posizione di
partenza, per fare in modo che

la figura successiva abbia sempre

lo stesso riferimento e,

se si stanno disegnando delle

lettere, che imangano

tuite sulla stessa linea orizzontale.



