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Linux

RTAI

Comedi

Qt



 Banco del pendolo
 Il modello
 Il controllore
 RTAI e Comedi
 Kernel Setup
 Implementazione controllore
 Interfaccia
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Equilibrio instabile

Equilibrio stabile
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partenza arrivo
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• RTAI

• Comedi

• Kernel Setup

Kernel real-time

• Modulo pendolo

• Modulo controllo

• Modulo acquisizione

Programma real-time

• Grafica

• Librerie Qt

• Comunicazione

Interfaccia
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 Patch RTAI
 Configurazione Kernel
 Compilazione Kernel
 Installazione Comedilib
 Configurazione RTAI
 Compilazione RTAI
 Test Kernel
 Installazione Comedi
 Riconfigurazione RTAI





 pendolo – modulo principale, contiene 
le funzioni di gestione dei task real-time

 controllo – modulo che implementa il 
controllore

 acquisizione – modulo che si occupa 
dell’acquisizione dei dati
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 init_module(void)
 rt_set_periodic_mode();
 rt_task_init(&task, task_handler, 1, STACK_SIZE, TASK_PRIORITY, 1, 0); 
 tick_period=start_rt_timer(nano2count(TICK_PERIOD));
 rt_task_make_periodic(&task, rt_get_time() + tick_period, tick_period); 

 cleanup_module(void)

 task_handler(int t) 



 controllo (Lettura lettura, Scrittura* scrittura)

 getStato(&pos, &vel, &ang, &ome, 
lettura.m_enc, lettura.p_enc)

 getFeedbackCoppia(pos, vel, ang, ome, 
&coppia)

 filter(Filter f, double u[3], double y[3])



 lettura_dati(&lettura);

 scrittura_dati(&scrittura);

 Funzioni kcomedilib

 instr.insn = INSN_READ;
 instr.n = 1;
 instr.data = &val;
 instr.subdev = m_enc_subdev;
 instr.chanspec=CR_PACK(m_enc_chan,range,aref);
 ret = comedi_do_insn(device, &instr);





 void MainWindow::setUpGui()
 {
 // Creazione Pannelli
 createToolBar();
 createStatusBar();
 createPlotPanel();
 createControlPanel();
 createMovePanel();
 createZeroPanel();


 // Creazione Main Widget
 QWidget *mainWidget = new QWidget;
 this->setCentralWidget(mainWidget);


 // Disposizione Componenti
 QGridLayout *guiBox = new QGridLayout;
 QSpacerItem *spacer = new QSpacerItem(300,100,QSizePolicy::Minimum,QSizePolicy::Minimum);
 guiBox->addWidget(plotPanel, 0, 0, 1, 3);
 guiBox->addWidget(movePanel, 1, 0, 2, 1);
 guiBox->addItem(spacer, 1, 1, 2, 1);
 guiBox->addWidget(controlPanel, 1, 2);
 guiBox->addWidget(zeroPanel, 2, 2);
 guiBox->addWidget(statusBar, 3, 0, 1, 3);


 guiBox->setSpacing(10);
 guiBox->columnStretch(2);


 mainWidget->setLayout(guiBox);
 }
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