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ALCUNI-ESEMPI

PER-RZB-1P

Dopo aver introdotto le funzioni di'base che ci' permettono di
programmare BZB-1p, passiamo alla scrittura di alcuni esempi.

el due numeri

precedenti abbiamo

presentatolla prima
parte di codice che ci permette
di sviluppare!| firmware per
Il RIC dellnestrelrebot. Prima
di passare ai sargent] venl e
PROERl, PERG, SPIEGhIEMO Come
dovianno essere impiegati pen
compilarelglilesempi proposti.

COME COMPILCARE |
PROGRAMMI DI ESENIPIO b+
Nellelpagine che'seguirannol e
mostrata una serie di finmwane
diiesempio realizzati a partire
dalle funzieni el dalle definizion
elencate nej VWankshop 71

e /2. Per poter compilare
correttamente tali esempi, di
conseduenza, e indispensabile
che allinternal del progetto
siano presenti anche tutte

le righe di codice necessarie

a definire iivalori simbaolici

e a implementare le procedure
di' base. Bavrai guindi copiare

il cadice sorgente mostrate

nel due faseicoli precedent! &
aggiungere di seguito [alfupzione

<9 Nello schema e mostrata
lal sequenza, di' movimenti
che realizzeremo conila
scrittura def nostro primo
firmware di collaucdo. di
RZB-1p. La sequenza sara
ripetutalin maniera ciclica.

‘maint, che implementa
II"compertamento’ desiderato.
Fatto cio, potral procedere
can la compilaziene del
progetta; generando’ cesiil
file binario da caricane sul RIC.

UN FIRMWARE' DI

TEST DEI MOTORI »»»

' primorfirmware! ehe
analizziama el pensato) pen
svolgene un test elementare
che verifichi il movimento dei
motari e il funzionamenta dei
LED. Questo programima potra
ESSENe eseguito anche senza

3 ROTAZICME
PERIZISECOND|

2} AVANZAMENTC

RERZISECONDI
A] JINIZIO

A) AVANZAMENTO [,
PER/Z SECANDI

collegare |18 sehedalsenson|
allalseheda RIE di BZB-1p.
llifirmware! inl glestiane,

che abblamolgialanticipato

alla fine del WVorkshop 72,

e fondamentalmente ina
sequenzaitemporizzata delle
primcipalilistruzianil difmavimento
delirabet, Assoceremo, inoltee,
allo/stato dj attivital del matoni
llaccensione del LED verde,
mentre! allo’ statoldi inattivita
llaceensione del' LED rossal Iia
sequenza di aperaziani pradotta
dal programma e deschitta
nello schema sottostante.
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f* Firmware di test del movimento dei motori. Richiede le definizioni
e delle funzioni base del robot contenute nei fascicoli 71 e 72. */
int main()

/* Inizializziamo il PIC del robot */

InizializzaRobot();

/* iniziamo il ciclo di funzionamento del firmware */
/* eielo while infinito di ripetizione */f

while(l)
{

/% hocendiame i1 motori */f
AccendiMotori (ENTRAMBI) ;

/* Beecendiamo il led wverde
LED Verde{ACCESO);
LED Rosso(SPENTO);

f* Impostiamo i motori del
Avanzal();

/* Inseriamc un ritarde di
Delay ms{3000);

/* Impostiamo il robot per
RuotaDestra();

/* Inseriamo un ritardo d4i
Delay ms({2000);

/* Impostiamo i motori del
Avanzal();

/* Inseriamo un ritardo di
Delay ms(3000);

/* Impostiamo il robot per
RuotaSinistral();
/* Inseriamo un ritardo di
Delay ms(2000);

f* Impostiamoc i motori del
Retrocedi();

/* Inseriamo un ritardo di
Delay ms(5000);

e spegniamo guelle rosso */

robot in configurazicone di avanzamento */

3 secondi (ossia 3000 msec) */

ruotare verso destra */

? secondi (ossia 2000 msec) */

robot in configurazicne di avanzamento */

3 secondl (ossia 3000 msec) */

ructare verso sinistra */

2 secondi (ossia 2000 msec) */

robot in configurazione di avanzamento */

5 secondi (ossia 5000 mses) */

/* Spegniamo i motori per 3 secendi e riconfiguriamo i LED */

SpegniMotori{ENTRAMBI) ;
LED Rosso(ACCEEQ);

LED Verde(SFENTO);
Delay ms(3000);

dei valori simbolici
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TESTIAMO ! |
I SENSORI DI SINISTRA ATTIVI | SENSORI DI DESTRA ATTIVI
SENSORI DI RZB=-1P))»

[N primal figmmware! dil test o

el servitel per testare il corretto
interfacciamenta’della scheda
BlE canliidielsepvocomandi.
Non abbiameo, pero) ancora
Impiegato)le funziani di
acguisizione! dati'dai sensoni.
Froprio gueste procedlre

sanalal centro di guesta ° @ @ o

STATO DEI LED STATO DEI LED

di-gza

Secondo esempio, con

illguale collauderema

lei ‘abilita’ sensariali del

robot, illuminando | LED in
funzione dello state di attivita
dei sensari. In particolare,

il firmware attivera || LED
rosso nellcaso in el la seheda

IL SENSORE ANTERIORE ATTIVO NESSUN SENSORE ATTIVO

SEnsoRl nilevi Un' ostacolo alla

sinistra del robot [sensaon
Bvest o NordOvest], mentre

nderalglella’ verde nel ° o

(=]

caselinlcuivilsia un ostacolo STATO DEI LED

allal destra [sensoni' ESt

ol NendEst). |l sensore Nord, § » Vel grafico e mostratollo' schema dil funzionamento

dellsecondo firmware chelrealizzeremo! in' guesto Waorkshop,

i LED della soheda PIC (vedi che opera at_ti'u:_snﬂ‘a ﬂpgﬂfcunamgnte_F LEJ? in risp::r?ta .
: alle' stimofazioni'sensoriali provenienti dalllesternol [iisensori

schema adestial: Entrambi di sinistra accendono. il LED. rosso, quelii dil destra il LED

ifmotori imanrannoldisattivati: verde, mentre quellol centralelentrambil.

(= [}

imfime! accendera entrambi

/* Firmware di test del movimento dei motori. Richiede le definizioni dei walori simbolici
e delle funzioni base del robot contenute nei fascicoli 71 e 72. */
int mainf}
{
/* Inizializziamo il PIC del robot */
InizializzaRobot();

/* iniziamo il ciclo di funzionamento del firmware */
/* ciclo while infinito di ripetizicne */
while(l)
{
/* Verifichiamo la presenza di ostacoli alla sinistra del robot */
/* Se & rilevato un ostacolo dal sensore ovest o da guellc nordovest *=/
if (Ostacolo A Ovest() || Ostacolo A NordOvest(})
{
/* accendiamo il LED rosso =/
LED _Rossc(ACCESO);
}

else
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}

if (Ostacolo A Est()
{

/* accendiamo il

¥

aelse

{

}

/* Se & rilevato un

{

¥
}

/* altrimenti spegniamo il LED rosso */
LED Rosso(SPENTO);

/* Se & rilevato un ostacolo dal sensore est o da guello nordest */

|| ostacolo A WordEst())

LED wverde */

LED Verde(ACCESO);

/* altrimenti spegniamo il LED verde */
LED Verde (SPENTO) ;

ostacolo dal sensore nord */

if (Ostacolo A MWoxd())
/* accendiamo entrambi i LED della scheda PIC =/
LED Verde(ACCESO);
LED Rosso{ACCESO);

} /* chiusura ciclo while */

PROGRAMMIAMO

In quest'ultima parte del
Workshop ci dedichiarmo
a realizzare un firmware
che trasformera RZB-1p
in un ‘follower’, ossia un
‘inseguitore’. Ma entriamo

RZB-1P COME ‘FOLLOWER’»+»

‘complementare’ a guello
studiato nella versione ariginale
del robot, nel quale la direzione
di movimento sara condizionata
dai dati ambientali. La prima
differenza rilevabile dipende dal
fatto che, dovendo seguire un
‘ostacolo’, il robot non ructera

pit in direzione opposta

alle rilevazioni sensoriali, ma
seguira gli stimoli. Partiamo

dal presupposto, quindi, che

la presenza di uno stato alto su
uno dei due sensori di sinistra
[Ovest e MordOvest) imponga al
robot di ruotare verso sinistra
e che lo stato alto

piu nel dettaglio,
spiegando In cosa
consiste questa

nuova modalita

di funzionamento.
Come e facile intuire
dal nome che abbiamo
utiizzato, il software
in guestione consente
a RZB-1p di inseguire
un elemento presente
nei suoi paraggi,
purche collocato

a una distanza tale

da essere rilevato

dai suoi sensori.
Avremo, In sostanza,
Lun comportamento Y

7

LA PROGRAMMAZION

RZB-1p

In configurazione
‘follower' il robot
si muove nella direzione
di provenienza deglhi

stimoli sensoriali.

di almeno uno dei due
sensori di destra porti il
suo sistema di contrallo
a attivare una rotazione
verso destra. Nel

caso in cui, infine, venga
attivato solo [e soltanto)
g il sensore anteriore,

| facciamo in modo

di far avanzare il

robot, per produrre
linseguimento. E se
nessuno dei sensari
risulta attiva? Possiamo,
semplicemente, spegnere

| matori e rimanare
_/ in attesa di un ‘bersaglio’.

s
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/* Funzione main del firmware ‘follower‘ di RZB-1p */

void main()

i
/* Inizializziasmo il PIC in modo da predisporle al controllo del robot */
InizializzaRobot();

/* Attiviamo il LED rosso che identificherd la condizione di 'attesa'
del robot */

LED Rosso(ACCESO);

LED Verde(SPENTO);

dri-gza

/* ciclo di funzionamento del robot che viene ripetuto dal PIC *+/

while(1l)
{ l_
i
/* se nessuno dei senscri rileva la presenza di un ostacolo,
disattiva i motori =*/ 1U
if (!{Ostacoclo A Ovest() || Ostacolo A NordOvest() || Ostacolo & Nord()
|| ostacolo A MordEst() || Ostacolo A Est())) A
{ O
SpegniMotori (ENTRAMBL ) ;
/* hccendiamo il LED rosso per segnalare lo stato di attesa */ 1
LED Rosso{ACCESO); 71
LED Verde(SPENTO);
} i
<
/* Verifico la presenza di un ostacolo esattamente frontale al robot g:
{solo il sensore Mord attive) */
if (!Ostacolo A Ovest() && !Ostacolo A NordOvest () && Ostacele A Nord() A1)
&& lOstacolo A MordEst() && !Ostacolo A Est(}) N
{ —
/* Se solo il sensore nord & attivo, facciamo avanzare il robot */
AccendiMotori (ENTRAMBI) ; 0
Avanza(); Z
/* Aoccendiamo il LED verde per segnalare lo stato di movimento =/ m
LED_Rosso(SPENTO);
LED Verde(ACCESO);
} v

|

/* altrimenti, se & attivo ALMENO UNO dei sensori di sinistra e NESSUNO
di cuelli di destra */
else if( (Ostacolo A Ovest() || Ostacolo A NordOvest()) &&
!Ostacolo A MordEst() && !Ostacolo A Est())
{
/* Imponiamo la rotazione la del robot verso sinistra */
BocendiMotori(ENTRAMBI ) ;
RuctaSinistraf);
/* Accendiamo il LED verde per segnalare lo stato di movimento */f
LED_Rosso(SBENTO);
LED Verde({ACCESO);

/% altrimenti, se & attivo ALMENO UND dei sensori di destra e NESSUNO
di gquelli di sinistra #*/
else if( (Ostacolo A Est() || Ostacolc A WordEst()) &&
{0stacolo & Ovest() && lOstacolo A NordOwvest())




/* Imponiamo la rotazione la del robot werso destra */
AccendiMotori (ENTRAMBI) ;

RuotaDestra();

/* Accendiamo i1l LED verde per segnalare lo stato di movimento */
LED Rosso(SPENTO);

LED Verde(ACCESO);

/* Altrimenti, nel caso in cui vi siano casi di ambiguita
({ossia siano attivi =ia sensori di destra, sia sensori di sinistra
imponiamo al robot di fermarsi in attesa che venga risolta 1'ambiguita. */
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RZB-1p

else

{

}

SpegniMotori (ENTRAMBI) ;
/* Bocendiamo il LED rosso per segnalare lo stato di attesa */
LED Rosso(ACCESO);

LED Verde(SPENTO) ;

¥} /* Termine del ciclo ‘while' #/

i

IL COLLAUDD DI RZB-1P

IN MODALITA FOLLOWER })»
MNon! ti re
il'codice mostrato nelle pagine
precedenti, trascrivendolo

e compilandolo alllinterno

>he EF].FH'iI"'I"IEf'LtE'II"E!

dellambiente mikroC.

Come gia detto allinizio di
questo articelo, ti ricordiamo
che, affinche il firmware

binario possa essere generato
correttamente, e indispensabile
che prima della funzione ‘main’
siana presenti tutte le funzioni
e le definizioni contenute
neildue fascicolil precedenti

a guellojcorrente. Una volta
ottenuto il file . hex', non
ti'restalche caricarlo nella
memaria istruzioni del PIE
16FE28! alla base della

scheda di controllo del robot,
per poter poi testare il suo
funzionamento. Per eseguire

il test ti consigliamo di
utilizzare un cartoneino di
colore chiano. Come accennato
nel fascicola 4@ in cui abbiamo

introdotto || funzionamento
dei sensori di prossimita a
infrarassi, infathi, | color
chiari temdono a riflettere
meglia'|la radiazione
emessa dai LED IR del
robot, permettendo a RZB-
1p di identificare gli
ostacoli a distanza
maggiore. Inoltre, poiche
sensori di prossimita che
abbiamo realizzato ocperano
‘a soglia’, cerca
di muovere!ll cartancing
mantenendol Una veloeits
costante, in modo/da

npre nel
range visivo' dei semsoni
Gra chel hai vista come
utilizzare lel funzioni base
dil RZB-1p) puoi|provare
a/spenimentare programimi
personalizzati, realizzando,
ad esempio, un comportamento
analogo a guello che abbiamo
implementato nella’ prima
versione del robot, ma ottenuto
usando un PIC e il ingliaggio €.

{yLla configurazione! fellower’

{ossia ‘inseguitone’) di RZB-1p,
che realizziamo/in guesto
Workshop, fa si che il robot
avanzi quando!if sensore di
prossimita anteriore del robot
e lunico a essere attivato
dalla' presenza di un oggetto.




