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 while(1), 

 

 

    

//////////////////////////////////////////////////////////////////////// 

 

    //GET ENCODER DATA 01 

 

      //ServoControl(1); 

    v1a = MotorContro-

ler1.GetEncoder1(); 

    v2a = MotorContro-

ler1.GetEncoder2(); 

    v3a = MotorContro-

ler2.GetEncoder1(); 

 

    

//////////////////////////////////////////////////////////////////////// 

 

    while (Serial.available() > 0) , 

      Buffer*++posBuffer+ = Serial.read(); 

      if (Buffer*posBuffer+ == '#'),                                         

        StrFound = 1; 

        int i, j, l, flag; 

        int inici- al, final; 

 

        flag = 0; 

        for (i = 0 ; i <= 

(buffer_size) ; i++),                     

          if (Buffer*(posBuffer-

i)% buffer_size] == '*'){ 

            inicial = ((posBuffer-i)%

buffer_size); 

            for (j = 0 ; j <= 

(buffer_size) ; j++), 

              if (Buffer*(inicial+j)%

buffer_size] == '#'),        

                final =  (inicial+j)%

buffer_size; 

                flag = 1; 

                break; 

              - 

            - 

            break; 

          - 

        - 

        l = 0; 

        for (i = 0 ; i <= (buffer_size) ; 

i++){                    

          if ((i%buffer_size) != final), 

            Temp*l+++ = Buffer

*(inicial+i)%buffer_size+ ; 

          - 

          else 

            break; 

        -      

        //Serial.print("Buffer: "); 

        for (i = 0 ; i<=100 || Buffer*i+ 

== '\0' ; i++),                       

          Buffer*i+ = 0; 

        - 

        posBuffer = 0;  

        StringParse(Temp);                                         

        break; 

      -     

    - 

 

    //////////////////////////////////////////////////////////////////////// 
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#include "MD25.h" 

 

 

//

Debug 

will use Serial1 (default USB port) 

#define Debug_Mode 0 

#define Debug_Mode_Extended 0 

 

 

 

//

========================================================== 

//                 Contructor 

//========================================================== 

MD25::MD25(HardwareSerial *serial, unsigned int BaudRate){ 

  

#ifndef MD25_H 

#define MD25_H 

 

 

//Renamed IN ARDUINO ENVIRMENT 1.0 "WProgram.h" => 

"Arduino.h" 

#include "Arduino.h"  //para usar delayMicroseconds(x)/

Delay(x) 

 

 

 

//MD25 syncronize (Necessario para poder iniciar 

a comunicacao) 

#define CMD                 (byte)0x00               

 

//DefeniÃƒÆ’Ã‚Â§ÃƒÆ’Ã‚Â£o dos GET's        com-

mand      Sent  Retuned  Description 

#define GET_SPEED_1          0x21       

#define GET_SPEED_2          0x22       

#define GET_ENCODER_1        0x23       

#define GET_ENCODER_2        0x24       

#define GET_ENCODERS         0x25       

#define GET_VOLTS            0x26       

#define GET_CURRENT_1        0x27       

#define GET_CURRENT_2        0x28       

#define GET_VERSION          0x29       

#define GET_ACCELERATION     0x2A       

#define GET_MODE             0x2B       

#define GET_VI               0x2C       

 

//

Defeni-

ÃƒÆ’Ã‚Â§ÃƒÆ’Ã‚Â£o 

dos SET's        command      Sent  Retuned  Description 

#define SET_SPEED_1          0x31       

#define SET_SPEED_2         0x32        

#define SET_TURN            0x32        

#define SET_ACCELERATION     0x33       

#define SET_MODE             0x34       

 

//ConfiguraÃƒÆ’Ã‚Â§ÃƒÆ’Ã‚Â£o                

#define RESET_ENCODERS       0x35       

#define DISABLE_REGULATOR    0x36       

#define ENABLE_REGULATOR     0x37       

#define DISABLE_TIMEOUT      0x38      

#define ENABLE_TIMEOUT       0x39      

 

 

 

 

 

class MD25{ 

public: 

 

      MD25(HardwareSerial *serial, unsigned int 

BaudRate); 

       

       

      void GetSpeed1(void); 

      void GetSpeed2(void); 

       

Objectivos: 

Este projecto teve por finalidade o desenvolvimento de software para o 

controlo de um robô autónomo, através da sua localização exacta em 

um ambiente estruturado neste caso sendo este a pista usada na compe-

tição Robot@Factory apesar de não existirem obstáculos na pista as su-

as condições podem variar cabendo ao robô optar pelo caminho mais 

correcto. 

Plataforma Usada: 

Foi usada uma plataforma omnidireccional de três ro-

das a fim de se melhorar o robô diferencial usado em 

competições anteriores, embora o hardware e software 

sejam mais complexos o maior leque de movimentos que 

foi adquirido trouxe grandes vantagens durante a com-

petição. 

Conclusão: 

O verdadeiro teste a este projecto ocorreu durante a competição de ro-

bótica pois foi possível testar a plataforma completamente em condições 

reais sendo encontrados alguns problemas na pista usada na competição 

mais propriamente no mecanismo usado para levantar as caixas mas os 

objectivos mais importantes deste projecto foi o teste ao sistema de loca-

lização e locomoção e este foi realizado com sucesso conseguindo obter a 

localização exacta na pista e seguindo o caminho certo correctamente. 


