Ridge Soft"




Table of Contents

GETTING STARTED ..ottt ettt ettt e s st e s e ettt e e s eaa e e e s st e e e saastesssabasesssabenesassseessbenesssbenssanens 2
INTIRODUGCTION Luttttiiiieieiittsrereseseiassareeesesssasissrssetesssesasstesssesssesassbasssssesssassssesesesssesssssssssesssesssstssssessesinsssnsens 2
INSTALLING AND CONFIGURING ROBOUJIDE ...ttt ettt e st e e e ate s senae e e s svae e s snte e e ennes 2
VERIFYING COMMUNICATION ...veieiteieeeestereseseessssseresasssesssasssssssssesesasssssssasssssssssesssasssssesnsssesssssesesessesssssssees 4
CREATING A NEW PROJECT ....eeiiiiteie e ettt e cttee e sttt eesesttee s saseesessbesssessaesssbesessastesssasssesssnseeeseastesssassenessnsenesans 4
BUILDING, LOADING AND RUNNING YOUR PROGRAM .....cocoitiiei it ettt eeteee e sttee et eetae e e svaeeesenbeeeeennns 6
DISPLAYING A MESSAGE ON THE LCD SCREEN ......coiciteeiieee e e stetiies e s e sesbabeee s e s s sesasbssesesssesssbesssesssssesssennns 6
(@] N[ I UL o RN 8
= (@ £ =L TR 9

MANEUVERING YOUR ROBOT ....cctiii ittt eettee sttt eseete s s sesaaea s sbaeesestesssnseesssnbenesaseesssnsenens 10
INTIRODUGCTION Luttttiieiiieiiureeeiesiteiissbeseeesssesassbaseresesssasssssssesesssasssssesssesssessssrssssesssesasstssseessseisssssesesssssnnsssens 10
DIFFERENTIAL DRIVE ROBOTS......uutttiiiiiiiiiiiitiies ettt e s s s se st aees e s s s e sababasseesssesasbasseesssesassbasenesssssansbssens 10
POWERING THE WHEELS ... 1eeiiiiiiiiiitttiiee e e siibatee e s e e s sesababeeesesssessbsbas st eassesssabasssesssesssbasssesssssansbasenesssssansbsnens 10
USING SERVOS......oeieiiitteieieteee e ittt e e eettee s seateeesssbesesasssesssabeeeasasbesesasseessasaeesaastesesasaeesssabeneseastesssasseeessnrenenans 11
WORKING WITH THE DOCUMENTATION ...uvttiteieeeieiiusrereeesssasissrereeesssasisstsseeesssesssssssesesssesasssssssesssesssssssseesss 12
PROGRAMMING SERVO MOTORS ......vviiiiitiieieteeeeiteeesesteeeeesseessssbseessastesesessessssssesessssbesssasssesssesseesssnsenesans 14
DRIVING STRAIGHT AHEAD .ociiiiiettetiiee et e seibeteies e e e sesbatssesesssassbabesasesssassssbastsesssesssbesssesssessssbesesessssssssesens 15
PROGRAMMING Y OUR ROBOT TO DRIVE FORWARD ....utiiiiiiiiiittriiiiee e sesiareeeresssesssbesssessssssssbasesesssssesssenens 15
PROGRAMMING Y OUR ROBOT TO ROTATE . .tttiiiiiiiieitttiiei e e s sesiarer et e s e s e siaabesesesssesssbssssesssessssbesssesssssssssenens 16
PROGRAMMING Y OUR ROBOT TO DRIVE IN A SQUARE ...cciiiiiiiittiiiiee e sesitbesiie s s sessasbssssesssssssbasenessssssssssens 16
(@] N[/ UL T O 17
EXERCISES ... .. ctttitiiii i ieiiitt it e s e e e st b e e s s e et e b et e e e s e e e saa b st e e e e e s e saab s b e e e e eessa s ba b e e eeesssesanabaeeeeessesnbbabenesssesansbanens 19

INTERACTING WITH YOUR ROBOT ..ttt ettt ettt a s st te e s s sate s s senaneassabenessnaesssnenens 20
INTIRODUGCTION Luttttiiiiiieiitrereieseteiissbeseeesssesassbaseresesssasssssasesesssasssssesssesssessssresssesssesasstssseessssiassssesesssssnnsnsens 20
USER INTERFACE REQUIREMENTS .. uuutttiiiiiiiiiiisreeetessiesisaresetesssesssssssssesssesssssssssessssiassssssssssssinsssssssssesssanns 20
CREATING REUSABLE SOFTWARE COMPONENTS . ....ccuteieietteeeeiteeesesstesesssseessssesssesssesssssssssssssesesasssesssnssnes 21
ACCESSING YOUR ROBOT S LCD SCREEN......ceiiicteieeeitteieieiteeeesiseeesesstesesesseessssssesssstesssesssssssnsssesssssesssanses 21
CREATING THE SCREEN INTERFACE .....uviiiieteeeeiteeeeessteeeseaeesssbesssesssesesasssessassesssasstessssssessssssesesasssesssnssnes 22
IMPLEMENTING A SCREEN TO DISPLAY STATIC TEXT wuutiiiiiiiiiiiitieiieeesesisreeiiesssesssssssssesssssssssssesesssssssssssens 22
MANAGING MULTIPLE SCREENS. .. utttiiiiiiiiiitttiieseeesesisstseesesssasisssesesesssesissssstesssesssssssseesssssssssssssesssssssssssees 23
MULTI-THREADING EXPLAINED ...uuvvtiiiiiiiiiitttiieseeesissateeesesssesssbssssesssassssbssssesssesssssssssessssssssssssnesssssssssssens 23
CREATING A SCREENIMANAGER CLASS ..uutiiiiiiiiiiittiiiies s esiibsrtsesssesssbassesssssssssbasseesssssessbabasssesssessssrssssessns 24
FFUNCTION SELECTION L.uuuutttiieiiiiiiiteriieseseiiisssseeesesssasssssssesssssassssssssesssesssssssssesssesssssssseesssssssssssssesssssssssssens 27
TYING IT ALL TOGETHER .etiiiiiiitttteeieseieiittteeesesssesssbesesesssasssbasssesssesassbasssesssessssbasssesssessssresssesssessssresssesss 28
TESTING YOUR PROGRAM ....ooiiititiiiiee e ieiititeiee e st esbaba et s e s s sesababaeesesssesasbasssesssesaabasesesssesaabaseeesssesnsbannneeses 30
(600N [o I UL T PP 30
EXERCISES ...uviiiiteeee e ettt e eette e e ettt e e et eeeasteeesesaeeessabeeeeaasbeseeasseeessmbeeeeeasbesesanseeseanbeeessanbenesanseesesneneessnbenenans 31

MEASURING WHEEL MOVEMENT ...ttt s tre e s s btee st e s s s eaane s s st an s sentesssannnaas 32
N2 30] 0] 8 [ N 32
S T o = N N2 32
WORKING WITH ANALOG SENSORS ......cetutttieieeiiesitsrereiessiasisssesesesssesistssssesssesssssssesesssesssssssssesssessssrssssesses 33
IMPLEMENTING A SHAFT ENCODER ..cciiiiiiitetiiee ettt e st ee e e s s s e sbab e s e s e s s sesssbanssessssssasbasenesssssansbennns 38
(@] N[ I UL T O 43
EXERCISES ... .. ctutieiiii i ieiiibt et e s e e e st e et e e s s e e s e b e b e e e s e e e s e s b st e e e e e e e saaba b e e eeeesse s ba b e e eeesssesaaabaaeeesssesnbbabenesssesansbannns 44

TRACKING POSITION ..ottt e ettt e se e e s st e e s este s e sessesssasaeessasbesesaseeessssseesastesssaseesssnsnneas 46
INTIRODUGCTION Luttttiieiiieiiuureetiesiteiisbeseeesssesassbaseresesssassbssssesesssasssssesssesssessssrssssesssesasstssseessseisssssesesssssnsssnsens 46
L OCALIZATION Luttttiieeiieiiureetiesiteiiisbesetesesesassbasesesesssassbassresesssaassbasesesssasssbesssesssesasbesssesssesassrssenesssssnnsrnnens 46



POSITION TRACKING USING DEAD RECKONING .....coccvetiieieeiiecieteeiiesssesissbesesesssessssbssssesssssssssesssesssssssssssens 48

MAKING USE OF YOUR NEW CLASSES......cccctttiieieiiiisitttiietesssesissreeesesssessssresssesssesssssssssesssssssssssssesssssssssssnns 54
LIS 1 1 TSR 54
(@] N[ UL o O 58
EXERCISES ... .. ctttitiiii i ieiiibt et e s e s e sttt e e s s e e s e b et e e e s e e e sa s b st e e e e e e e sa s ba b e e eeesssa s ba b e e eeesssesaaabaeeeeessesnbbabenesssesansbanens 60
NAVIGATING YOUR ROBOT ...ttt ettt e ettt ettt e s e st e s s sesaaeassbaeesssatesssanaseasssbenesasssesssasenens 62
INTIRODUGCTION L1ttttiieiiieiiuureetieseteiissbeseeesesesassbaseresesssassbssssesesssasisssesssesssessssrssssesssesasstssssessseissssssesesssssnsssssens 62
UNDERSTANDING NAVIGATION ..iiiiiittttiieieeiieiissteeetessiesisatesesesssesissrssssessseiasssssssessssisssssssssssssiessssrssssesssasns 62
CONTROLLING SERVO SPEED........uttiiiiitieieieteessiteessesstesssasesssssesesassassssasssesssssesssasstesssassesssssesesasssessssssnees 67
IMPLEMENTING NAVIGATION CLASSES. ....ueiiiciteeeeiiteieeesteeeeesseesssssseesssstesesasssssssssssesssssesesessessssssssssssesessns 70
INTEGRATING NAVIGATION CLASSESINTO Y OUR PROGRAM.......cvvieeieteiecettee e siteeeeesiteeesesseessssenesssseneeens 78
TESTING YOUR NAVIGATOR ....ttttiiiietiiesitteresesssesissbesesesssassssesesesssasssstssssesssesssssesssesssessssbesssesssessssrssssesses 79
(@00 N[ I U= T TR 82
EXERCISES ... .. ctttitiiii i ieiiibt et e s e s e sttt e e s s e e s e b et e e e s e e e sa s b st e e e e e e e sa s ba b e e eeesssa s ba b e e eeesssesaaabaeeeeessesnbbabenesssesansbanens 84
APPENDIX A - TESTNAVIGATORRESPONSE CLASS .. .uuttiiiiiiiiiiiiririiesesesisiaseiessssssssssssessssssssssssesssssssssssens 85
APPENDIX B - TESTSERVORESPONSE CLASS ..titiiiiiiiititieiies i iesiibesiiesssesisbasessssssssssbssssssssssssssssssesssssssssssens 86



