Fallo tu stesso

Il microrobot con controllo remoto (I}

spiegherema come si puc
utilizzare la radiofrequenza
per il controllo
di un microrobot, insieme alla
ricezione di immagini
per l'applicazicne finale.

I n questa seconda parte

Sensori

Il controlle di un microrobot
tramite radiofrequenza implica
['utilizzo di una tecnica “senza
cavi” perinviare una serie

di dati al microrobot che
serviranno per il suo controllo.
Nel caso piu semplice gli ordini
possono essers di movimento
(avanti, indietro, ecc.],

in mode che il microrobot non
abbia bisogno di alcun

tipo di sensore per rilevare
l'ambiente circostante;

infatti & l'utente a controllare
che non entri in collisione

e che abbia una rotta corretta.
Gli ordini di questo tipo si
possona combinare con segnali
acquisiti dai sensori, creando
situazioni in cui, ad esempio,

il microrobot non avanza anche
se gli & stato impartito Lordine
mediante un comando

a distanza, perché un sensore
di contatto rileva un ostacolo.
Man mano che gli ordini si fanno
pit complessi, il microrobot
deve disporre di pit sensori
per poterli esequire. E il caso,
ad esempio, di un ordine

di avanzare X cm, girare a
destra, e avanzare altri Y cm,

o spostarsi alla coordinata XY.

] .
‘comando di una consolle
10 servire per dare ordini in modo automatico e manuale.

In questi casi puo essere
necessario disporre
di un encoder, una bussola
o qualcosa di simile.

Lopzione piu completa
e offrire la possibilita di due
modi di funzionamento:
manuale e automatico.
Nel modo manuale é l'utente
che gestisce il microrobot
mediante, ad esempio, una
tastiera o una consolle, dove i
pulsanti servirannao a indicare il
verso gquando saranno premuti,
e i sensori del microrobot
funzioneranno solamente
in caso di necessita [contatti,
uscita dal circuito, ecc.).
Lo stesso comando servird
nel modo automatico
per dare al microrobot gli ordini

e le direzioni da compiere.
Questo comando dovrebbe
essere collegato al micrerobot
tramite radiofrequenza.

Motori e attuatori

Come in altri casi, i motori
saranno come minimo quelli
propri di mavimento. Sarebbe
anche molto utile disporre di
una coppia di motori per gestire
la telecamera sul piano verticale
e orizzontale. [l resto dei moteri
dipendera dalla sequenza da
realizzare. In tutti

i casi, I motari potranno essere
gestiti tramite radiofrequenza
(gru, pinza, braccio).

Altri attuatori possono essere



stema a radiofrequenza
elecamera e controllo
puo essere lo stesso oppure diverso.

LED e altoparlanti, oppure
display LCD, su cui il microrobot
mosira cosa sta facendo

o che svolgono la funzione

di aiuto all’'utente nel controllo.

Sequenza da seguire

Supponiamo di disporre dei
due modi prima citati: manuale
e automatico. Lutente

stara vedendo sul display del
computer ¢io che trasmette

ta telecamera del microrobot

e potra prendere il controllo
quando le desidera.

Se il microrobot & controllato
tramite radiofrequenza sarebbe
opportuno che anche

la telecamera fosse collegata al
computer “senza cavi”. Cosi,

un display potrebbe servire per
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el microrohot.
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visualizzare Uimmagine e un
modulo a parte eserciterebbe
il controllo, oppure il computer
stesso potrebbe avere

un programma che permetta
di vedere l'immagine mentre

si gestisce il microrobot.

In precedenza abbiamo visto
che alcuni dei moduli a
radicfrequenza esistenti
forniscono un programma che
accetta l'invio e la ricezione
di dati istantaneli, file di testo
e immagini. Lorganigramma
mastra una possihile
condotta del microrobot.

In base all'arganigramma, dopo
linizializzazione, si rimarra

in attesa di ricevere un date.
Una volta ricevuto, si verifichera
se guesto dato indica il modo
{manuale o automatico). In caso
contrario si attendera il dato

successive. Se il modo

& gutomatico, il microrobot
cerchera di avanzare,

finché non tocchera contro
gualcosa. Se i sensori

di contatto indicano un ostacolo,
girera a destra. Attendera poi di
ricevere il dato successivo per
sapere che manovra compiere.
Se il modo scelto & quello
manuale, lazione da eseguire
dipendera da pil opzioni, pero
si terra conto, per prima cosa,
se | sensori stanno rilevando
un ostacoto, nel qual caso

il microrobot si fermera.

Come nel modo automatico,
dopo cgni esecuzione

il microrobot attendera

un nuovo dato. In alternativa,

il rohot protrebbe eseguire
lultimo ordine fino a quando
non ne arriva uno NUovo.




