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y | & tuo robot la scheda
2% madre DeA BASIC
“ W Stamp® Board svalge un
rucko fondamentale, Su guesta
schada sono infattl racocolti
gh elemeanti cha costituiscono

i ‘carvello elettronicn’ del robot,

In particolara il chin daila
memona, che Immagazzing

| programmi PBASIC. e

il microcontrollors BS2, che
parmette al robot di elaborars
Ig informagzion ad eseguire

| Programemi presant n mamora.
La scheds madre inolire, &
predisposta per ospitare i sensori
fa infrarossi @ di contattol, che
consentono &l robot di interagine
con ambkents cincostants,

i fa braadboard, una piattaforma
di spanmentazione che offra

la possibilith di realizzare piccol

C ROBOT » LAE

elettronici

grgu per lo svolgsmento o
svariati asperimenti di elettronica.
Vedramo poi come, combmandao
la scheda madre con & scheda

di controlio motori, si possano
controdlare | movimenti dei dua |
moton a spazzola. La DeA BASIC
Samp® Board rappresenta
quind 'mdispansabils basa par
il funzionamento di tutti gh

altri componanti elettromc dal
robot, ma anche par ko
sviluppo delle sue potenzialits.

i tlella fote. La seheda madre
DeA BASIC Stamp® Board.
Con ln prossima uscita,
imsieme al chip della memaria,
B saranmo [omifi gii elemanti
= necessan {viti, dadi
e digtanziali] per
mangare ka scheda
imndre sul robo,
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| La schada pud essere suddiviss @ posta in basso & sinistra: robot. Cuesto pulsante

| idealimeante n dus parti: questa consente di scancare dal permette infatli di attivana
la parle contenente gl elementi PC al chip di memonia dal robot | o di intermomipere 'esecuzions
di conftrodlo @ of comunicazione programimi cha succassvamanta | di un programma, Senza pend [
[alencat nella foto gui sot1o il microcontrollons eseguird. che 1ali oparazion di contralio
con | numaeri da ) a @) e la parte | A destra della ports seriale sono | comparting i cancallazions
conmanante gl elemant infain coliocat | due zoceol) € del programma dalla memaria.
che consantono "espansions 8 @ che ospiteranno la memoria | Sopra ls porta seriake,
& lo sviluppo dei circuiti ica@a | el microcontrallora. Sotta | dua invecs, s trova il morsetto
@ La scheds pud comunicars zocooli si rowva il tasto start/stop di akmentazions §, attraverso il
con il computer grazie alla porta @ che controlla il programima quale la scheda vieng alimentata.
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LA SCHEDA [N DETTAGLIO | seriale DBED a 9 pin {ossia pisding) | presents nella mamona del

@ porta seriale O tasto start/stop @ regolatore di tensione
| € zoccolodi “"P""';'""""I ) bus i espansione X7
| allogglamento della © shot M1

maomoria EEPROM B morsetio

© zoccolo di alioggiamenty U1 dlimentazione ® shor x2

del microcantrallare O LED di segnalazione @0 area della breadboard

® e ® connatiori
per i sEnwomotan

@ ¢ D seda dei
sonsan o infrarossi

@ e @ connettori dei
semsaon di contatis (haffi|



Attraverso un apposito cavo

| potras attvare la scheds madre
collagandola alla scheda d
raccolta cavi & cuindi alle battena.
Anche in guesto caso, toglendo
alimantazione dalla scheda,

Il programma presente nedla
msmonia del robot non werra
cancallato, Per pater venficara

il corratto collegamanto

tra la scheda a I batterie & siato
msanto un LED di colore

verde @ il LED si Buminera
quando la scheda madre

sard alimantata. Al centro dalla
scheds madra, invecs, &

pasto i bus di espansiona @
contrassegnato dalls sigia X7,

I bus & realizzato con uno

shot (letaraiments fessura’) con
20 socket (cavith in cul possono
entrare dai pin o dai cavil.
Inizialments innestera nel bus

la scheda di controdlc motori, che
parmatiens al microcontrollora

di powvernare | dua matarn

A sparzola; in saguito, tuttawva,
potral collegary anche altra
schede per il controllo di nuovi
dispositivi, Immediatamants

alla destra del bus di espansions
X7, sl trova ung slot con 16
socket i, conlrassegnato con
la sigla X1. Ogni socket

| & identificato con una P saguita
da un NUMErD progressivg,

da 0 a 15. Pilin alto, disposto

in arizzontale & contrasseqnato
con X2, s rova uno siot con 13
socket @), suddivisl in pil gruppi:
S aocket Vdd, 2 Vin, 1 Vm e

altri § Vas. Queste sigle indicano
Falmmentazione del socket;

i Vin sono collegati alla tensione
i alimentazions, i Vss sono
collegati a tarra e hanno quind
tensicne zeral a | Vidd sono
collegati alla tensione controllata
dal regolatore di tensione g,

}

20 Sapra N retro della scheda madie
gi motann le piste di ranse ghe:
callegans tra boro § var element circaitali.

il socket Vim samvird invecs par
ahmentane | sarvomaolon.
All'imterno del profilo rettangolara
bianco @, delimitato da

due siot X1 e X2, andsi inserita

la bresdboard; si tratta di

un supporto di plastica che ospita

| tanti socked collegati tra loro

da sottil pista in ramea, presant
nella perte inferiore del supporio.
Combinando la breadboard con
ta schada madre si realizzen une
sorta di ‘piano di lavoro’ su

Cui créarg picool crowit elerrici
per polanzare e svluppara
ulteriorments la rsorse del robot.
Infatti, ko shota 16 socket X1

0 & colisgato al microcontrodlons
attraverso la scheda madre

e consentird di far interagire

il microconirodions con gl
alermenti circuitali di volta in volts
insariti sulla breadboarnd,

Lo slot & 13 socket X2 @,
myvece, permellern di aimentare
gl elementi oia presenti

sulla breadboard o di completare
| circuiti alattrormci realizzati.

e, . ————

Contrassagnati con le sighe X3

& X4, si rovano | dua connation
@ e @ per i sarvomoton.
Destinati @ sostituire | motosi

a spazeola, | due servomaotar
parmetteranno al robot o
COmpeane Movirment pid precisi
& complessi. Sul lato dastro della
scheds ci sona | due slot e B,
contrassegneti dalla dicitura LEFT
& RIGHT, con 5 socket ciascunao
Ogni slot & compasto da un
gruppo di 3 sackat (indicato con
DETECT) & da uno di 2 socket
idenominata LED). In quast

slot verranno alkoggiati | sansoni
a infrarossi: un LED emettitons
del segnale a infrarpssi @ un
diodo ncavitore (il vero & propno
sensare) che, in presanza di
oatacali, nceva il sagnate rflessa,
Vicino ai sansor a infrarossi

51 trovano | due connetion @

& @, siglati X5 & X6, per i sansor
di contatto (detti batfii- 2 ogni
connetiong vems associEio un
fila in acc@io cha, fuoriuscendo
dalks parie anteriore del

robot, potrd rilevare la presanza
di ostacali, samplicameanta
tramite i contatio fisico con assi.

31



: g e e [ AR —

Arse cirmwitale

; dedicata alle pore . v
5 dei survemoturi e —=1
T Ameschesitale dollingresso dolfalmestazions | ——1— ¢
| = —': ‘_.I_‘ i - M!l'l!l . + +1
.'l wm i l -‘I-l-r 3 ¥
K : Area circuitale doi babli
—_— PESTSPEINEE] | o —— R : !‘m"_ﬂ“lil-fﬂm_
< Arem! | Area circaliabe delln breadboard
€l gircuitale | ! ;
T dmy  dellal
. c— . T i:ﬂmmn;’ =
i e _. -ua—h-r - w=l
- [-—i_" e SR ) e e o —
" N e e . |—T = s i
[ =t e e ol r—s “T—=& E—
B =R eSSy e
& : 3 —

...... firea circuitale del microcontrollens ' a .

A- ku&utuh“ummmu_ s "
A !f'“:::"" “‘“‘l : E":""Q" il della scheda e il rapporto tra | dei singolo prading: sono quelli
rettangelasi iratieggiati h“_:“"uﬁli" cireuitg | " MHErGcontroliora, il bus impiegati per gestine | sensari
relative agli elementi presenti sulla di espansione X7 e la scheda e gli attuaton del robot (batfi,

di conirollo moton. Passamao SENSor & iNfraross, Serwormoion
reatare cha il mscrocontrollone ha | ad eventuall alim element

28 piadini, disposti 14 par lato presentl sulla breadboard|. inolire
Abbiamo visto 'importanza della Di guesti, 16 sono contrassegnatl | si pud notare che le pone del
scheda madre per il robot e le da una P (che sia per "parta’), | microcontroliore sono collegate
tre funzionalita che offre: alloggio | seguita dal numero identificative | anche al bus di espansione X7.
per | microchip di elaborazions
(microcontrolione & memsarnial,

scheds & descritti nolle pagine pracedanti,

GLl 5L

HEMI CIRCUITALI

Ecco comp

paattalorma di sviluppo ' apparira la schads
& spanmanianans (breadboard), i comtrodlo
eonnEtvita per [ aggunty molori una velts
di nucvl diepositivi o Ohe Tirves mostate
r : daile | . . sulla sehoda madre.
ampliamento delle funzionalid Il collegaments
[bus di espansione), Mella tra It dwo schede
figura A & rappresentato lo si roalizza con

| schema circuitale dells scheda S COMRMRRI A
macdre. In questa sede ci il hus di espansionn
i : X7 dolla scheda
mitararma a evidenzama alouni o & quelle
aspeattl, m parbcolare le aree X1 dolln scheda

| mguardanti | divarsi componanti di gantralle mokori,




Tale bus & inoltre connessao
alla tensone di slimentazione.
Mafa figura B (in bassa)

& mostrato invece lo schema
cirguitale dells scheds di contrallo
miotan: una vola che avral
collegato d suo bus di espansione
X1 al bus X7 della scheds madre,
paoftrai comandane | due driver
LZB30DNE, ramite guatiro segnak
mwnati dal microconirollore

g nispetin ingressi dei driver
Come noordersl la scheda

di controlla motorn, equipaggiata
con i due driver L293DNE,
servirg per il confrollo des moton
@ spazzols, In particolare, nelo
scherma della scheda di controlio
motor si nota che lg ponte P3

& PS5 collegano il microcantrollone
a due piadini del driver (indicato
nello schema con la sigla L2}

che controdla il motone o sainsira;
la porte P14 g P15 sono invece
collegate al driver (indscato con [a
sigla U] cha controlia d mctora
di dasira. | due divar hanno
cigscuno 16 piadini, o cul 4 par

| segnall m ingresso (provensanti
dal microcontrollora framite

| la porte di cw sopral e slirettant

——

V= valore alto di kensisns

Gl = foffa = valore basso di temsiomp |

per e uscite (verso | morsatti

della scheda a, quindi, | mator];

| imanentl piedini sono inecs
collagat all’alimeantazione.
Attraversa le parte F3, P5, F14
& P15, il microcontrollors

irvia | segnalb logic, ciod | valon
0 oppure 1 ivedi box Segnal
digitali & porte logicha a pagina
31 della sezione RAobot-Tecnal,
per comandare & driver |a
polaritd da apolcars ai rispettivi
moiori che, utilizzando

la tensione di aimeniazions,
genarano la comspondents
configurazions di tensione

g polarith ned pieding di uscita,
collegati ai rispatiivi matar
tramite | morsetti della schada,
COME FUNZIDNAND

| DRIVER L2230ONE

Entriarmo ora nel dattaglio della
splaganona del fursonameanto
dei drver LZ930DNE. Par far
quasto & necessario ricordare

C iavertondo la palarits di us motare

i spazioka o si fork girare nei dee
possibili sensi: oranio [schoma & sinistra)
& antiorario [schema a destra),

I'espermeanto delle pagine 23-24
di guesta sezione, Allora avew
provato a invertire la polarita

clid duid morsstt central

diedla schieds o raccolta cav

la cui sono per ora collegatli

i matan a spazrolal: ora eMerss
che, mvertendo la polarita

della tensione applicaa a

un motara s invertva i verso

di rotaziona dal motora sfasso.

I driver & in grado di eseguira

|3 siessa oparszions, wamita
impulsi elettronici, Vediamo
coméa. Malla figura C {in alta)
gono schamatizzat | due possibili
circuit di alimentazones di

un motore & spazzola. Provamo
ora 8 introdiere im ertrammb |
circuit wn interrutione comandato

da un valora logico (A e B), come

B ital | | } circuitale =3 . |m" Tl ’ S
Ehll:licnhl:h-mim. B [ i tr Areadel | dug motori
La supericn camplasziva i Y ] e "B bl
dolla schoda @ rappresentata | Lt :
dall area grigin mentre -"“E: b -

h - I e o —n S——— S— - —— “ M‘— ; i |
evidenziono | divers olemanti, | | oo e de I ! “__“-]:_I

11 bus di espangiona X1 & |\ scheda di costradio motoel :HJ;[ =

guella che andra a searapporsi . - o

al bus di espansions X7 dulia [ X - o |

t:hhmh.nmﬂ-h n-l-_"il: : i ]

cosi Ia comunicazione ira il —Inl 2 e i1

micsocontrallare e s dus driver — 7 . sy o5

L2930NE (U1 & UZ). A destra g o e s

dobschedadicomcle || — S— " Lagp—li—8 _:h_‘

mnlodi $6n0 Fappresentat L | -

anche i due moteri & spazeola,

che saromno collegati sidue | @ — R SN -

marsetti presenti sulls schedn. v, -
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B—|INTERRUTTORE| S0 B 41, 4 molwve
I i in seesp Anfiaren
il =

Sl & 0 il matore & feme

Ep A i 1, il motars
ITE i SETED TR
mostrato nella figura D (sopral.

in base al valore logico

che wiene applicato in ingresso
all'imarruttore, guest ultimo
risuflard apero o chiuso: se
Fingrasso & aho (1) Finterutions
chivde il circuio; wicavarsa,

GO un ingresso basso 10,
lMriarruttore & aperto & il circuito
risulta interratio. Di fatto, i
matons gira guanda lintacruttors
& chiuso mering INmana

ferma quanda ['intermutions &

insieme | due circuit della

figura D, per ottename uno salo
grazie al quale sia anche possibile
imvertire il senso di rotazione

di uno stesso motone, Ousllo che
si oftiene & (| circuito fponato
rexiia ligura E (a dastral, che ha
o8 quatiro nlerrutton comandat,
Oisposti & formans una lettesa H;
par guesio ale configurazions
wigna detta 'a porta H',

[ Il furmanamento del molors
dipende ora da quattro valon
logici (4, B, C e D), La tabella

a daestra delio schema nassumsg

| possibdli compontament del
mgtore, a seconda dalle diverse
configuraziond di ingressi. Dalla
tabedia risulta che, se sl attivano
[ponanda il valore 1) coppie di

aparto, Provamo ora 8 combinare |

| ingressi incrociati (A e D
oppure B e C}, si realizza una

| delle due situazioni rappresentate
dagli schemi dealla figura ©

| @ pagina 33, in cui | motore gira

| IN 5EN3S0 VAN DPpUre antiorano,
Quandn invece si altivano

L

Q

Per evitare 1all configuraaoni
pancoiose, dette di 'fuse ast’,
il gircuito deve essere modificato
ultarigrmente, nducendo

| i vakori logica di comanda del
ponie H da quatlro a due.
E quelio che si pud ossarvare
nel circuito schamatizzato
nelkia figura F {in basso a sinistra),
diove & stato insarito un nuowa

|
n—lm e

le coppie o ngressi alknaati

4 & B oppure C a D), I| motone
rasta fermo poiché scollegato
dall‘alimantazions V) o dalls tera
(Gndl. Infing, le configurazioni
che attivano e coppie di ingressi
delio stesso lato (A e C oppure

B & D) determinano, nallo
Stess0 punto ded crcuito, valorn
di tansicnea diversi, che
provocand un cartocirculio, malio
dannaso per il circuto.

componente () chiamato
‘parta NOT". 5i tratta o una poria
legca con funzione di negazions,
in grada di garantire che gii
ingressi degl interrutton posti
sullo stas20 [ato abbiano

sempre g solo valon oppost: sa
per esemoo A g 1 Finterrutions
i alto a sinistra riceverd tals
valoee, mentre quallo in basso

a ginisa ricevera [a negazions
died vadore di A, cioé 0. Propnio
come avvieneg con il driver
L2330ME, un tale motoa & ora
controllato da due soli valon logic
(A & Bl. Se tormiamo alla figurs B
a pagina A3, si nota che, del

[ quaitro ingressi comispondenn a
rispattivi piadini di ogni driver,
sa0 due =ono contraliati in modo
diratto dal microcontrollons;

gli altri, protetti da una porta NOT,
nNon possSono che assumens

il valore logico negato dal primi




