تلخيص مشروع

التحكم بذراع باستخدام Visual Basic
Visual Basic Crane Control 



يتم إجراء محاكاة للذراع في صندوق حوار, وباستخدام أدوات الخطوط  (lines)  و الأشكال (shapes)  في Visual Basic  تم إنشاء شكل الذراع  (مع وصلة متحركة) إضافة إلى دائرة مزودة بخط من اجل إظهار اتجاه الذراع وهذا مبين في الشكل (1).
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(1) التحكم التسلسلي بالذراع باستخدام متحكم بالمحرك

أزرار التحكم  التي تقع إلى يسار الوصلة  وأسفل الدائرة تستخدم لتحريك درجتي حرية الذراع (أي رفع الوصلة / خفضها والتدوير) إضافة لإيقافهما, أما عمل هذا التطبيق المكتوب بلغة Visual Basic  فهو إظهار الوضع الحالي لهذه القيم إضافة إلى الإستقصاء المستمر للوصلة التسلسلية لمعرفة فيما إذا كان التحكم بالذراع فعالا (ويتم إظهار هذا من خلال نقطة موجودة في الزاوية العلوية اليمنى لصندوق الحوار), تطوير صندوق الحوار (ومعه التطبيق) مبين في الشكل(2).
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(2) تصميم صندوق حوار التحكم التسلسلي بالذراع

يتم الإتصال مع متحكم التخاطب التسلسلي بالمحرك باستخدام التحكمية  (MScomm) التي تمت إضافتها الى التطبيق, ومن اجل الحركة تم توقيت عمل الذراع  ولم يتم تزويد المستخدم بأية تغذية راجعة عن الموقع الفعلي, وعندما تقم بإيصال الوصلة الى احدى نهايتي الشوط العلوية أو السفلية (الأمر الذي يستغرق (20 s)  نقوم بإيقاف المحركات وإلغاء تمكين زر التحكم الذي سيدفعها باللإتجاه الذي وصلت الى نهايته,في الوضع المثالي تكون للذراع طريقة ما من أجل تزويد المتحكم بموقعها للسماح للمستخدم بأن يعرف بدقة موقع مختلف عناصرها.

كل ثانية يتم استخدام حدث المؤقت (Timer 1) من أجل "مناداة" متحكم التخاطب التسلسلي لمعرفة ما اذا كانت الوصلة ما تزال فعالة يتكون النداء من ارسال ترميز ASCII  للمحرف X متبوعا بمحرف العودة, فإذا لم يقم المتحكم بإعادة هذه القيمة يقوم التطبيق بإطفاء ضوء الفعالية (الدائرة التي تقع في الزاوية اليمينية العليا من صندوق الحوار) ويمنع التحكم بكلا المحركين كما هو موضح في الشكل (3), وعندما تعود الوصلة فعالة من جديد تتم إضاءة ضوء الفعالية من جديد ويتم تمكين تحكميات الحركات المناسبة وهذا يعطي المستخدم تغذية راجعة فورية فيما يتعلق بحالة الوصلة وما الذي يحدث (ويمنع المستخدم من الإعتقاد بحدوث شيء ما في حين أنه لم يحدث شيء).

النقطة الأخيرة المهمة التي تجب الإشارة لها فيما يتعلق بالتخاطب التسلسلي هي التعامل مع محول السيمافور في التطبيق, فعندما تطلع على على الرماز ستجد أننا عرفنا متحولا لا يستخدم ليشير فيما اذا كان هناك معالج أحداث يعمل مع البوابة التسلسلية أثناء تنفيذ المعالج الحالي, وهذا ضروري لأنه على الرغم من أن المستخدم يقوم بتبدئة معظم أوامر الحركات فإن معالجات أحداث الموقت هي التي تقوم بتحقيق "النداء" ولذلك تستخدم السيمافور للتأكد من عدم تمرير أمرين مختلفين الى متحكم التخاطب التسلسلي (MScomm) . إن لم يكن عندك فكرة عن هذه التحكمية أضف رد في موضوع (هل نستطيع صنع روبوت متطور أم لا)
عندما يكون معالج أحداث المؤقت Timer 1  فعالا فإنه يرسل المحرف x متبوعا بمحرف العودة إلى متحكم التخاطب التسلسلي, وبدلا من انتظار الرد فإنه يقوم بتبدئة المؤقت Timer 3  وينهي التنفيذ, وعندما يفيض المؤقت Timer 3 (بعد 0.1) فإنه يتحقق من المعطيات المستقبلة (أي الرد) حيث يتوقع وصول المحرف x متبوعا بمحرف العودة,فإذا كانت القيمة صحيحة فإنه يقوم بالسماح بالإتصال عبر الأزرار التحكم COMMAND BUTTONS  والا يتم إلغاء تمكين هذه الأزرار.

عمل  السيمافور بسيط جدا, فإذا كان معالج الأحداث يرسل المعطيات إلى البوابة التسلسلية فإنه يفعِل السيمافور ليقوم بإلغاء تفعيلها عندما ينتهي, معالجات أحداث المؤقتين Timer 1  و Timer 2  تستخدم القيمة 2 للإشارة إلى أنها تتحكم بالبوابة التسلسلية وأنها تنتظر الرد عبرها لمعرفة فيما إذا كانت الوصلة فعالة أم لا.

نهاية شرح المشروع, أرجو أن يكون تلخيصي مفهوما و واضحا
وأعتذر عن الرسم البياني المفشكل









[image: image3.png]


