C

Moltiplicando gli
ingressi e le uscite

on | due chip 74HC374
allegati & questo fascicolo
& inaugura I"'ultimo

set di componenti farmiti per

il tuo robotb: una sena ch sette
cicuitl mtegral per Mespansioneg
delle entrate ¢ delle uscite
gestibdi dal microcontroliore.
Nelle prossime pagine, dungua,
affrontererno alcuni degli aspetti
elettronici che parmeatteranno

il polenziamento delle capacita
cel microcontrollore &, auind,
delle funzionalita a disposiziono
del robot. In particolase, si
tratiera di realizzare gli opportuni
circuiti che, implemantati sulla
nuoya breadboard, permeftans

di imerfacciare i chip con il
migrocontrollore, Cuest'ultimo,
come ncordaral, dispons di

18 pin che, impiegati come
porte logiche di
O {Input /Output,
indicate con PQ...
P15), permettono
ol contrallare |

VATl component
dal robot {i sansor,
| motor & § cireuiti
dalla breadboard). Ovwviamante,
pil component vangona
installati sul robot, maggiore &
il numero delle parte impegnate
per la loro gestione, il cha
significa che minon sono guelle
ibere, per l'implemantazione

& il controllo di eventuali altr
circuit creatl sulla breadbosrd

Mella taballa presantata alla
paging seguenie troveral un
rassurto dell'utilzzo che finoma
abbiarmo fatto delle porte, con
lNndicazione del corrispondent
componenti. In particolare,
sl tratte di guell fizsi', quell
croé che, una volta installati,
OEvng OCCUpare Sempra @
s0l0 le stesse porte; per guanto
{ riguarde gl altn companenti,

per gsempio | foloresston,

i porte vanno invece scalta

dli wolta in volta, in funziona

della dispondbilitéd. Come puoi
| facilmenta notare, gid solo con i
componant fisst', le porte libere
disponibili por witarion sviluppi
ael robot sono ben pocha (il
loro numero, perd, dipande dalla
canfigurarione dei component
usati in contemporanes). Tala
lrrate, tuitavia, potrd
BESEME SUPErato
[aimeno in parta)
grazie ai crcurti
di espansione che
implementaramao
Bulla breachoard.
I chap che ti saranno
{orniti, infatti, garantiranno
praprc la possibidita di gestire un
magaiar numero & componanti
o circwiti, utilizzando un numera
limitato di porte kogiche dal
microconirollora. O'ora in po,
dllora, parferemao del chip
came di circuwti par I"espansione
degli ingressi & delle uscite,

iN DUTPUT.

| due chip 74HC374, insieme a
un altro [FTAHC164) allegato al
prossimo fascicolo, costituiranno
un circuito di espansione che |
consentira di disporre di nuove |
uscitz (fino a 16), permertendo

in tal caso di gestire {a turmo) |
altrattanti circuiti 0 componant|
contémporanaamente sllastiti
sulla breadboard, sfruttando

pard solo 5 dalla porte del |

| microcontrodlone. Tale circuito,

i fatte, funzionars da inledaccia
tra il microcontroliore & i circuiti
o componenti da controllars:
aftravecso le 5 porte V0 & gyi |l
circuit di gspansions é collegate
sari possibile pilotare toti i
componenti collegati &l circuito di
ESPANSiONe S0550, CON Un notevole |
risparmio di risorse (le porte),

0 Mella tate. | dwe chip MBCI?Y allegati
i quesio fascicolo fanno panie del set per
espenders o uscite dal microeantrollone,
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bt st
implemeantara
sul robot una serie ] Ricevitore Dx
di LED che realizzi P Emettitore Dx
particalan coreografie P2 Tasto resel Dx?
lurminosa. Abbiamo P3 M2B Dl
g visto cha una _"
porta logica pud P Dx Line
controllara P5 M2A Sx2
I'accensione a o PG Sx Sx1
spagrimento o P7 Emetiilone Sx
un solo LED; anche P8 Ricevitors Sx
nel nostro progetto, pg
dungue, cccormars - IR detect
IMpiegars un P10
numero di porte pan P11
al numero di LED., P12 Sx
Se guesti lossern P13 Dx
16, l:_ll_:lwern mo P14 M1B
pErcid occupars

P15 M1A

tutie la porte dal
| microcantrallore,
esaurando quind l& risorse
disponibili & costringendoci
a fare a meno di tutti gli
altri componenti del robot,
Grarie al nuove set di chip,
inveca, potremo collegaere tutii
i LED direttamente al circuito
di espansiong delle uscite & poi
controllart utilzzando sola le
& parta VO con cui quest'ultimo
‘dialoga’ con il microcontrollore.

- EN INPUT

dua fascicoli, inveca,

ti saranno forniti due

chip 74HC151, un chip

T4HC32 & uno T4HCO4H

che, nol complasso,

castituiranno || secondo CIrcuito,

ossia guello di espansiona

| degliingressi. Analogamante

| al precadents, tale circuito

| consentira di disporre di pii
ngrassi [fino a 16), utilizzando
perd sempre & solo 5 porte

I /0 del microcontraliore,

gee

| circuity di

Insieme agli wltimi Bspansione polranno

gestire

sensarl Insieme, ma

sol0 unog alla voll:

Attraversg guesta ultime sar
parcid possibile comandare
I'intera circuito di espansione,

in mogo tale da selezionare,

di valta in volta, uno dai possibili
ingressi rasi disponibili aal
circuito stesso, Questo oo

di gestione degli ingressi risulta
molto utile guendo si ha a che
fare con molti sensori che,
come nel precadente esempic
della serie di
LED, rschiano

di esaurire &
rzorse disponibill,
ldealmente,
grazia al circuito
di espansione
degh ingress,
potrermma addirittura realizzere
un unico ‘blocco sensonala’
collagando tutti | sensor,

anche di tipo divarsa, al crouito
di espansiona, |i 5i potrebbe
cioé gestire (a turno) impiegandao
sempre e soltanto 5 porta

140 & lasciando libare le altre

fino 4 16

per eveniuall ulteron sviluppi.
L'unico imite imposto da una
tale soluzioma & che tramile

selezipnare un solo ingresso per
vnlta. Tale restrizione strutturala,
di fatto, non sampre =i adatta
agl scopi dell'applicazions cha
51 vuche costruire; per esempio,
pear quanto nguands il cormetio
riconascimento degli ostacoli
tramite | sensod di contatio

i baffil, & necessario disparre
di entrambe l& nlavarioni
sensonah [destra e sinistral

In contemporanaa, cosicohs
sia possibile confrontare

| dati registrati. Per utilizzare

| al meglio i circuiti di espansiona,
| dunque, bisogners raggrupparns

opportunamants | vari
SENSON @ componeant,, tenendo
conto di questo limite imposto.

© Bopra. Lo tabella nassuntiva delle
porie logiche del microcantroliore .
impegnats doll'usa dei componenti fissi’, |



