MANIFESTAZIONI

RobotHero

Anche per I'ITIS Vito Volterra di San Dona di Piave @ arrivato il momento di bilanci; tra le tante

iniziative portate avanti quest'anno, una piii delle altre & destinata a lasciare il segno.

er la prima wvolta un team composto

da alunni delle classi quarte s & aw-

wventurato nella difficile competizions della
Robocup Junior categoria Bescue B; il duro
lavore & valso al team il primo posto nei

compionati regicnali Veneti ed il buon piaz-

zamento ai campionati nazionall. Questa

compatizions simula uno scenario di post-

combattimento in cul un robot deve cercare

possibili superstiti e, ritornando alla“base,

segnalarne la loro posizione. Lo scefario
di guerra & rappresentato da wn labifinto
con ostacoli al cul Interno, ed in posigioni
mon note, sono posizionat! degli elementi i
gcaldati a simulare possibill witime. || robod
mucvendosi all'interno del labirinto dowerd
segnalare ke Fonti di calore e dopo averle

trovate tulte, ritornare ally base, con la sa-

gnalazione della loro posizione. E nato cosi
Hero, || robot che sabva ke wite, costruito
partendo totalmente da rero assemblando
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autonomamente sia la parte meccanica, sia
la parte elettronica (robot custom). || nome,
“eroe” in italiano, & stato scelto appunto per-
ché il piccolo robot & stato programmato per
“sabvare vile” @ munito di un “coraggio” da
vendare,

Struttura meccanica

& componentistica

La struttura principale del robot & composto
da due speclall lamierini in Alucabond; que
gto materiabe, di ultima generazione, consi
ste i due steati di alleminis con all'interno
del materiale plastico, che gli conferisce
robustezza @ leggerezza allo stesso bempo.
Tutti | componenti sono skati disposti tra la
due basi cercando di trovare il pid possibile
un edualibrio fsico per permettere a Hero
agilith nelle curve o poltenza nella rampa
della salita. Come sistema di trazione ab-
biarmo ulilizzato due reote della ditta ameri-
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cana Pololu in gomma morbida ad alto grip
di codice RP4218, collegate ciascuna ad
un micro-motoriduttore MMG298 sempre
di Pololu. Sono state utilizzate solamente
due ruote trainanti in modo da parmetters
una pids facile rotazione all'interno del labi-
rinta, & differanza di un sistema di trazione
a cingoli, generalmente pid idonei a percorsi
rettilinei. Un ball-castle & stato usato come
terzo appogoio per il robot e, nella parte
antariora ancha una molla, con il come-
pite di riportane Il robot in assetto
durante le frenate, /
Per quanto riguarda i sensor, e/
siomo serviti di un sensore di
digtanza ad ultrasuoni SRFOS
che parmette al robot di rileva-
re ostacoli frontalmente e di va-
lutarne la distanza; lateralmente,
sempre per rilevare la distanza dai %,
muri del labirinto, abbiamo ulilizza-
to due sensor a infrarossl GP20120,
Entrambe le tecnologle usate nei sen-
sorl, gl ulirageoni e i raggi infrarossi, sono
rigultate valide, con quakshe punto In pld per
il sensore SAFOS che fornisce miswne accu-
rate gino a distanze di un solo centimetro.
Per simulare la presenza di crateri, durante
la gara sono posti in pasizione del tutto ca-
suale dei cartoncini di colore ner, rilevati
i quali, il robot s deve subito allontanare,
necessano quindi utilizzare un sensore,
posto werso il basso, in grado di rilevare il
differante colore della superficie di avanza.
mento. || primo approccio & stato quello di
utilizzare un sensone di linea dal tipo a rifles-
sione tipo QTR-14 che perd si & rilevato non
ottimale a causa del tipo di cartoncing uti-
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lizzato, troppo riflettente ned confronti de
raggi infrarassi. Ci siamo quindi ingegnati
& abbiamo trovato una soluzione che, sap-
pur semplice, & risultata molto efficace. Si
é trattato di realizzare un sensore a rifles.
giong utilizzando un LED banco come sor-
gente ed une semplice foloresistenza per
captare | raggl riflessi. Per rilevare le fonti
di calore & stato utilizzato un sensore in
grado di rilevare la temperatura di una su-
perficie a distanza senza contatto, si tratta
del sensore OTP-538U dispenibile in bre-
alout con il sistema Grove. Hero & stalo
dotate inoltre di una bussola con accelero-
metra integrato LSM3030LHC in maniera
tale da correggers | movimenti all'interna
del labirinto @ individuare la salita.
Lin servo da modellizsmo & stalo usato per
gestire la rotezione della torretta sulla qua-
lz era posizionato il sensore di tempera-
turg; in questo modo, ad ogni casella del
labirinto & stato possibile rilevare even-
tuali fonti di calore tutte attorno al robot
senza necessarismente farlo girare, Un
secondo servo & stato utilizzato per
rischegre | problemi di assetto du-
rante la salita; nel momeanto in cul
Hero affronta la salita questo
servo abbassa un ball-caster
In modo da sollevare i robot e
farko avanzare in assetto oriz-
zontale anche in zalita,
Il controlle di Herm & stato affi-
dato alla piattaforma di svilup-
po Arduing UNO: un sistema
basato su microcontrollore che
permette di realizzare diversi tipl
di circuiti ebetbronici. Possiede 14 pin
digitali programmabili come ingressi o
uscite (i quali hanno anche la capacita di
essana utilizzati per funzioni dedicate come
la generazione di segnale PWM o la comu-
nicaziona LIART) & & ingressi per I'acquisi-
none ad elaborazione di segnali analogici.
Dispone di una memoria programma di
32kB, decisamente pochi per la complessi-
A del programma,
Por gestire | motori abblamo utilizzato uno
shield dencminato "Dual DT Mator Shield
por Arduing” che parmette d gestire due
maotorn DC tramite quattro linee di coman-
do due di tipo digitale, per la direzione &
due segnali PWM per la welocit, Infine

e —
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tutta l'alimentazions & stata formita da una
hatteria LiPo da T4 wolt; queste batterie
gono molto leggene, formiscona correnti pi
elevate a la koro ricarca fchiede sobo un’ora.

Il software

I pregramma & stabo strulturato banal-
mente in modo procedurale, ed & costi-
tuit da funzioni clascuna con il proprio
compita, alcuns delle quali demandate alle
librerie di sistema. Abbiamo lavorato per
mantensare || programma il pid semplica e
limeare: possibibe, in modo da risultare facil-
mente modificabidle e adatlabile alle varie
esigenza della gara.

Per poter rilevare pid efficacemeante le fonti
di calore all'intarma del labirintao & stato im-
plementato Palgoritmoe denominato "Flood
Filling Adgorithm™, ossia "algoritme di dem-
pimento di un bquido™ che consiste nell'uso
di vettori di byle contenenti il numers di
volte [per ogni cella) sulla quale il robot &
passalo; questo parmetie di ottimizzare il
percorso affinché ciascuna cella non venga
vigitata troppe volte. Purtroppo non ¢f & sta-
to possibile utilizzare un algoritmo pil com:
plesso (che avrebbe memorizzalo e fatlo
uso di pil informazioni) a causa della scarsa
memaoria di Arduino,

Il programma & formato da una regione di
sedup, in cui gl inizializza Il necessario e
&i calibrano | sensori, @ da una regione di
loop in cui sono implementate le saguenti
funzioni:

-controdlo vittime & muri

-gdecisione della via da prendere

sottaggio varabill per i movimanto
<moviEmento

Lalgoritmo termina quando, dopo aver visi-
fato tutte le atanze, il robot al trova nella
cella di partenza. Come il regolamento chie-
deva, siamo stali in grado di far risolvere al
robot un labirinto ottroversando ogni singo
la calla e, verificando attroverso un “check”,
se vi fossero vitlime prasenti.

Particolare attenzione & stata posta nella
gegtiona dei sensori affinché la lettura -
sultasse affidabile, anche atiraverso una
post elaborazione del dati acquisiti tramite
medie matematiche. Il programma seppur
strutturate in  manierd  apparentements
semplice ci ha datoe parecchio file da torce-
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il rabat Hero.

re curante la compatizions: per motivi van &
capitato che il piccodo Hero non &l compor
tasse come aveebbe dovulo costringendo.
i @ continul nipensament! @ miglioramenti,
Durante la competizione, il problema pid
grosso @ skala fa rotazione del robot che
doveva risultare esattamente di 90° par po-
ter assere sempre parallelo alle pareti; una
picoola deviazione nella traiettoria porta-
va imevitabilmente il robot & non ryscire a
ragpiungere le celle seguenti; I'ausilio della
bussala & stato infatti inficiato dai diversi di-
sturbi presenti sul campo di gara. Mel com.-
plesso siama comungue rimasti soddisfatti
della parte hardware & software realizzata,

Osservazioni Tinall

Hero & motive d'orgoglio per tulto il nostro
team, oltre ad aver sbaragliato i diretti con-
correnti nella gara regionabe, si & piazzato
quinte nella gara nazionale di Pescara. Ma
odfre: al rigultati otténuti & motive d'orgoglic
perché rappresenta tutto cié che abblamo
imparalo finora in tutta la nostra camiera
scolastica, Siamo rusciti a progedtans o
a realizzare da 2o un niero robol a pro-
grammario in modo pid che appropriato, no-
nostante le mille difficoltd incontrate lungo
il percorso.

La strada da fare & ancora tanta ma Hero
continuerd ad evolvere & 5l cercheranno per
il prossimo anno o alternative e solu-
zioni per migliorare ulteriormente ke presta-
zioni del nostro piccolo aroe, 0
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