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L’entorn d’aplicació
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Placa de desenvolupament
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Actuació sobre motors (I)

Motors controlats per un tren de polsos.
El microcontrolador empra una sortida per generar aquest pols.
Amb polsos de 1ms el motor gira amb el sentit de les agulles del
motor. Amb polsos de 2 ms gira en el sentit contrari. Amb polsos 
de 1.5 ms el motor queda parat. 
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Actuació sobre motors (II)
Sabent que el període del microcontrolador és de 2 µs, es calcula 
fàcilment que cal executar 750 cicles del microcontrolador per a tenir un 
pols de 1.5 ms (que atura el motor).
En conseqüència, la comanda del programa que atura el motor és:

Pulsout 12, 500

El primer camp de la comanda fa referència al port de sortida del 
microcontrolador que controlarà el motor. El segon és la durada del pols.
Què fa el següent programa? Com aturarem els motors?
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Actuació sobre motors (III)

... arrencant 
i parant!
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Actuació sobre el piezobuzzer

El piezobuzzer oscil.la amb un senyal freqüencial. La comanda és:
output 2
freqout 2, 2000, 3000 ‘Senyal a 3 KHz durant 2 segons
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Controlant la distància

Com anar enrera? Com girar a la dreta? Com girar a l’esquerra? Com 
accelerar a poc a poc?
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Navegació tàctil (I)
Llums (pins 9 i 10) i bigotis (pins 4 i 6)
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Navegació tàctil (II)
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Navegació tàctil (III)
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Detecció per infraroigs (I)
Mitjançant leds emissors i fototransistors detectors.

Funcionament:
Sensors infraroigs sensibles a 
llum pròxima a 980 nm (l’ull 
humà capta llum des de 400 nm
-violeta- a 780 nm -vermell-).
El sensor també té una lent que 
només admet la llum infraroig 
que li arriba a través d’un filtre a 
38 KHz. Això limita les 
interferències.
Per tant, la instrucció a enviar 
serà

frequot pin, periode, 37500
periode, per exemple, igual a 1 ms
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Detecció per infraroigs (II)
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Detecció per infraroigs (III)
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Ús de l’EEPROM per navegació (I)

Tot i que l’EEPROM s’utilitza per 
emmagatzemar programes, es 
pot fer servir per guardar dades 
(per exemple, per navegar).
El programa s’emmagatzema de 
les posicions 2047 a la 0. Les 
dades es posen de les posicions 
0 a la 2047.
Però compta per què l’EEPROM

Pot trigar varis ms en 
emmagatzemar dades
Té nombre finit de cicles 
d’escriptura (prop de 10M)
La seva missió principal és per 
guardar programes.
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Ús de l’EEPROM per navegació (II)
Ús de la directiva data per carregar el moviment a efectuar pel robot.
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Informació
Manuals d'ús:

Manual del Basic Stamp
Llibre de l'estudiant

http://www.cannic.uab.es/aplicacions/ProgramaArgo/Argo.htm


