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001 ;  CONFI GURACI ONS

002  #picaxe 28x2 " PI CAXE- 28X2- 3V (18F25K20)

003 ;let dirsB=941111111 ;

004 ;let dirsC=99©1100111

005 ; adcsetup = 990000000 ' CONFI GURACI ? PER LLEGA R ENTRADES ANAL?G QUES PI CAXE-

28X2- 3V (18F25K20)

006 setfreq nil6

007 ;setint 990000000, %90000001; el sensor infrarroig esta connectat a C. 0 (activada
interrupcio C.0 nivell LOW

008 CEE I b I b I I S R b S S R S b I I S b I I
b

009 ; *** Configuraci o comandanent infrarroig * ok

010 R b I I I I I I I I b I I I I S I R S I I b b I b b I b b I I I

011 synbol codi _davant =16

012 synbol codi _enrere=17

013 synbol codi _dreta=18

014 synbol codi _esquerra=19

015 synbol codi _aturar=37

016 synbol codi _arc_esquerra=96
017 synbol codi _arc_dreta=20
018 synbol detector IR = C O

019 R b I b I I I I I I I b I I I S R I R b R I I b I b b I I

020 ;*** Configuraci o sensors i

021 EEE R I b S kR kI R R R S S bk S kS Sk S R R Rk I S Sk o

022  synbol sensor_dreta=1 ; A.0 port anal ogic del fototransistor dret

023 synbol sensor_esquerra=0; A. 1 port analogic del fototransistor esquerra
024 synbol led dreta=B.1 ; LED emisor UV dreta

025 synbol |ed_esquerra=B.2 ; LED em sor UV esquerra

026 EEE R I b kS kR R R S bk I kI I I S

027 ; *** Configuraci o botons koK

028 BRI b I b b I I I b S I S R I R b R I S b b S

029 éynbol pujar = pinC. 7
030 synbol baixar = pinC 6

031 rhkkkkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkhkhkhhkkhkhkkhkhkkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkhkhkk
;

032 ;*** Configuracio bridge notors koK

033 BRI b b b I b I I b S I R R R b I I I b R S S

034 synbol Positiu Mireta = B. 4
035 synbol Negatiu_Mlreta = B.5
036 synbol Positiu_Mesquerra = B.6
037 synbol Negatiu_ Mesquerra = B. 7

038 ;************************ BRI b b b b I I I I b S I I I I I b b I
039 ; DEFI NI CI O DE VARI ABLES

040 ;************************************************************
041 synbol codi _conmand=b0 ; codi prenut del comandanent IR

042 synbol AA=bl ; index bucle de test comandanent

043 synbol taula veritat=b2 ; Conbinaci? decinmal taula veritat de rastrejador
044 synbol | eft_dark=b3 ; Lectura sensor esquerra ||l um anbi ent
045 synbol [eft_light=b4 ; Lectura sensor esquerra reflexio
046 synbol |eft_sensor=b5 ; Lectura esquerra

047 synbol right dar k=b6 ; Lectura sensor dreta |l um anbi ent
048 synbol right _|ight=b7 ; Lectura sensor dreta reflexio

049 synmbol right_sensor=b8 ; Lectura dreta

050 ;************************************************************
051 ; DEFI NI CIl O DE CONSTANTS

052 ;************************************************************
053 synbol tenps_adc=10

054 synbol Ilindar_dreta = 7

055 synbol Ilindar_esquerra = 7

056 ;************************************************************
057 ; PROGRANVA PRI NCI PAL

058 ;************************************************************
059 mai n:

060 ;call test detectors ; NO DETECTA: enrere, DETECTA: davant.
061 ;call test_notors ; endavant, enrere; dreta, esquerra.
062 ;call test_botons ; BAI XAR: endavant esquerra PUJAR enrera dreta. VERVELLS
063 ;call test |leds_sensors ; ESQUERRA: rapid, DRETA: |ent

064 ;call test_comandanent
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065 call rastrejador

066 goto nmin

067 ;************************************************************

068 ; SECUENCI A D' | NTERRUPCI C

069 ;************************************************************

070 i nterrupt: ; el sensor ha rebut al go
071 LET pi nsc=%90000000 ; deixa el display en bl anc
072 irin [1,Iloc_tineout],detector_ IR, codi _conand ; Ilegir el sensor IR

073 gosub codi _comandanent ; convertir el codi Ilegit
074 Iloc_tineout:

075 I et AA=O

076 setint 990000000, 9000001 ; reactivar interrupcio
077 return

078 ;************************************************************

079 ; SUBRUTI NES

080 CE I R b b S b b I I I b S I e I S I I b b R I S b I b b b I I I b O S b I I

081 rastrej ador:

082 call aturar

083 i f baixar=0 then goto rastrejador
084 rastrej ador_:

085 if pujar=1 then goto rastrejador

086 call llegir_dreta

087 call Ilegir_esquerra

088 if left _sensor>llindar_esquerra then let taula veritat=1 else taula_veritat=0
endi f

089 if right _sensor>llindar_dreta then let taula veritat=taula veritat+2 endif
090 ; Sensor _dreta Sensor esquerra Movi nment

091 ; 0_negre 0_negre Davant TRAM RECTE

092 ; 0_negre 1 TERRA DRETA CORBA DRETA. CW AGULLES RELLOTGE
093 ; 1 TERRA 0 _negre ESQUERRA CORBA ESQUERRA. CCW CONTRA AGULLES
RELLOTGES

094 ; 1 TERRA 1 TERRA DRETA ESTA PERDUT. G RAR FI NS TROBAR LA
LINIA

095 sel ect case taula veritat

096 case 0

097 call soft_davant

098

099 case 1

100 ;call soft_arc dreta

101 call dreta

102

103 case 2

104 ;call soft_arc_esquerra

105 ;call esquerra

106 call girar_esquerra_hasta

107

108 case 3

109 ;call soft _arc dreta

110 ;call dreta

111 call girar_dreta hasta

112

113 end sel ect

114 goto rastrejador _

115 return

116 test _conmandanent :

117  setint 990000000, 90000001
118 pause 10

119 if AA>100 t hen ;. DESPR?S DE PREMER UN BOTO DEL COVANDAMENT
120 call restituir ; DURANT 100 VEGADES*10nms= 1SEGON fa el

121 el se inc AA ;. mat ei x novi ment

122 endi f

123 return

124 restituir:
125 call aturar
126 | et AA=0
127 return
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codi _conandanent :
sel ect case codi _conand
case codi _davant
call davant
case codi _enrere
call enrere
case codi _dreta
call dreta
case codi _esquerra
call esquerra
case codi _aturar
call aturar
case codi _arc_esquerra
call arc_esquerra
case codi _arc_dreta
call arc_dreta
endsel ect
return
Il egi r_esquerra:
| ow | ed_esquerra
pause tenps_adc
readadc sensor_esquerra,left_dark
hi gh | ed_esquerra
pause tenps_adc
readadc sensor_esquerra,left _|ight
| ow | ed_esquerra
pause tenps_adc
let left_sensor=left _light-left_dark
return
Ilegir_dreta:
low | ed_dreta
pause tenps_adc
readadc sensor_dreta, right_dark
high led_dreta
pause tenps_adc
readadc sensor _dreta,right _light
low | ed dreta
pause tenps_adc
l et right_sensor=right_light-right_dark
return

IR R RS E RS SRR RS EEREEREE R R EREEEEREEEREEEEREEEREEEREEEEREEREEE RS

;TEST DI SPCSI T1 US

EE R kI kI R R I kS kR I R R I I R Ik I I O
1

test detectors:

;setint 990000000, 90000000

call test_esquerra

call test dreta

return

test dreta:

call llegir_dreta

if right _sensor>llindar_dreta then call davant _dreta
if right_sensor=<llindar_dreta then call aturar_dreta
return

test _esquerra:

call Ilegir_esquerra

if left_sensor>l1lindar_esquerra then call davant_esquerra
if left_sensor=<llindar_esquerra then call aturar_esquerra
return

test | eds_sensors:

| ow Negatiu_Mreta

| ow Negatiu_Mesquerra

high led_dreta, Positiu_Mlreta

hi gh | ed_esquerra, Positiu_Mesquerra

pause 250

| ow | ed_esquerra, Positiu_Mesquerra

pause 250
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194 high | ed esquerra, Positiu_Mesquerra
195 pause 250
196 | ow | ed_esquerra, Positiu_Mesquerra
197 pause 250
198 hi gh | ed_esquerra
199 low |l ed dreta, Positiu Mreta
200 pause 250
201 | ow | ed_esquerra, Positiu_Mesquerra
202 pause 250
203 high | ed esquerra, Positiu_Mesquerra
204 pause 250
205 |l ow | ed_esquerra, Positiu_Mesquerra
206 pause 250
207 return
208 test_notors
209 cal |l davant
210 pause 5000
211 call enrere
212 pause 2000
213 call dreta
214 pause 8000
215 call esquerra
216 pause 4000
217 call aturar
218 pause 1000
219 return
220 test _botons:
221 if pujar=1 then call davant_dreta

222 if pujar=0 then call aturar_dreta
223 i f baixar=1 then call davant_esquerra
224 i f baixar=0 then call aturar_esquerra

225 if pujar=1 then high led_dreta endif
226 if pujar=0 then low |l ed_dreta endif
227 i f baixar=1 then high | ed_esquerra endif

228 i f baixar=0 then low | ed _esquerra endif

229 return

230 R R Rk ok I S S S I S I R R kS I I R R S I I I O S R R I I I I R S kS
231 ; SUBRUTI NES DE MOVI MENT

232 CE I Rk b b b e b b I S R R I I I R b I I kb I

233 soft _davant:

234 call davant

235 pause 100

236 call aturar_de_davant

237 return

238 soft _arc_esquerra:;

239 ;call esquerra

240 call arc_esquerra

241 return

242 soft _arc_dreta:

243 ;call dreta

244 call arc_dreta

245 return

246 davant:

247 hi gh Positiu_Mlreta, Positiu_Mesquerra
248 | ow Negatiu_Mlreta, Negati u_Mesquerra
249 return

250 enrere:

251 | ow Positiu Mreta, Positiu Mesquerra
252 hi gh Negati u_Mlreta, Negati u_Mesquerra
253 return

254 dreta:

255 | ow Positiu_Mlreta, Negati u_Mesquerra
256 hi gh Negatiu_ Mlreta, Positiu_ Mesquerra
257 return

258 arc_dreta:

259 | ow Positiu_Mreta, Negati u_Mesquerra, Negati u_Mireta, Positiu_Mesquerra
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260 hi gh Positiu_Mesquerra

261 return

262 esquerra:

263 | ow Negatiu_Mlreta, Positiu_Mesquerra
264 hi gh Positiu_Mlreta, Negati u_Mesquerra
265 return

266 arc_esquerr a:

267 | ow Negatiu_Mreta, Positiu_Mesquerra, Positiu_Mireta, Negati u_Mesquerra
268 hi gh Positiu_Mlreta

269 return

270 davant _dreta:

271 hi gh Positiu Mreta

272 | ow Negatiu_Mreta

273 return

274 davant _esquerra:

275 hi gh Positiu_Mesquerra

276 | ow Negatiu_Mesquerra

277 return

278 enrere_dreta:

279 | ow Positiu Mreta

280 hi gh Negatiu_Mlreta

281 return

282 enrere_esquerra:

283 | ow Positiu_Mesquerra

284 hi gh Negatiu_Mesquerra

285 return

286 aturar:

287 | ow Positiu_ Mreta, Negati u_Mireta

288 hi gh Negatiu_Mesquerra, Positiu_Mesquerra
289 return

290 aturar_dreta:

291 hi gh Positiu_Mlreta, Negati u_Mreta
292 return

293 aturar_esquerr a:

294 hi gh Positiu_Mesquerra, Negati u_Mesquerra
295 return

296 aturar_de_esquerra:

297 | ow Negatiu_Mesquerra

298 return

299 aturar_de_dreta:

300 | ow Negatiu Mireta

301 return

302 aturar_de_davant:

303 | ow Negatiu Mireta, Negatiu Mesquerra
304 return

305 aturar_de_enrere:

306 |l ow Positiu Mreta, Positiu_Mesquerra
307 return

308 girar_dreta hasta:

309 call dreta

310 girar_dreta_hasta_:

311 call Ilegir_esquerra

312 if left_sensor>llindar_esquerra then girar_dreta hasta_
313 return

314 girar_esquerra_hast a:

315 call esquerra

316 girar_esquerra_hasta_:

317 call llegir_dreta

318 if right_sensor>llindar_dreta then girar_esquerra_hasta_
319 return
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