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Problembeskrivning
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| kursen Introduktion till IT (111306) gavs i uppgift att bygga en LEGO-robot. Roboten
ska medverka i en sumo-tavling. | den har tavlingen placeras tva robotar mot
varandra i en cirkuldr spelplan dar de sedan ska kunna putta ut varandra fran
spelplanen.

Roboten skall kunna identifiera den andra roboten, kunna putta ut den andra
roboten och halla sig inom spelplanen.

Malet ar att bygga en robot och programmera den sa att den kan identifiera en
annan robot och puta ut den fran spelplanen utan att sjalv bli utputtad.

Gruppens mal ar att vidareutveckla kompetenser inom grupprojekt och
problemldsning som efterliknar dem i arbetslivet. Gruppen ska dven utvecklas pa
det tekniska planet, dar kunskaper inom samband mellan hardvara och
programmering ska uppnas.

Kravsammanstallning (analys)

Roboten skall ha féljande funktioner:
1. Kunna halla sig inom spelomradet.
2. Identifiera motstandaren.

3. Putta ut motstandaren.

Anvandningsfallsmodellering

Nar roboten startas ska den rotera och detektera motstandaren. Nar den hittar
motstandaren ska roboten kéra mot motstandaren sa lange motstandaren ar synlig
i den riktningen. Om motstandaren forflyttar sig ska roboten stanna, rotera och
ateruppta sokandet efter motstandaren. Nar roboten pa nytt kommer i kontakt med
motstandaren, kor den rakt fram sa lange den har kontakt och motstandaren ar i
cirkeln. Detta innebar att roboten kommer att putta motstandaren tills
motstandaren hamnar 6ver kanten. Tappar den kontakten med motstandaren
stannar den, roterar och letar efter motstandaren igen.



Grafisk sammanstallning

Dessa steg kan sammanstallas grafiskt i en WBS, dar det enkelt gar att se
prioriteringsordningen for arbetet. Denna tabell framstaller vilka element som ar
beroende av varandra. Till exempel gar det att utldsa att om roboten inte uppfyller
vikt och matt, faller alla andra delar av projektet. En bild som denna ar viktig att ha
nar man arbetar, for att veta var prioriteringarna i arbetet ska ligga sa att inget
arbete ar i onddan eller maste géras om. Se Figur 1 nedan.

Kora rakt bakat

Kora rakt fram Rotera hoger

Identifiera svart kant Avlasa avstand

Stanna 2 cm innan kant Identifiera annat objekt

Kora bakat vid kant Putta foremal

Kéra till spelplanens mitt

Félja prioriteringsordningen

enligt strategi

Figur 1: En WBS 6ver robotprojektet

Funktioner att implementera

Mekaniska funktioner

Att kunna kora rakt fram, rakt bakat samt att kunna rotera bade at hoger och
vanster. Till dessa funktioner maste manga variabler tas med: hastighet, stracka och
vinkel. Eftersom roboten alltid ska kéra pa samma underlag far tester avgora hur
underlaget paverkar de konstanter som paverkar styr- och kérfunktionerna.



. Mjukvaru-funktioner

Att kunna identifiera motstandaren och spelplanens begransningar. | detta ingar
aven att roboten foljer prioriteringsordningen. For att bekrafta att roboten har
identifierat motstandaren ska roboten spela ett ljud nar den hittat den andra
roboten.

|| Prioriteringsordning

Detektera motstandaren.

Kér mot motstandaren.

Fa kontakt med motstandaren.

Putta roboten rakt fram tills den egna roboten star vid cirkelns kant. Bryt.
Om roboten blir puttad, kér undan och kor till mitten av planen. Ga till steg 1.
Om kontakten med den andra roboten bryts, kor till mitten och ga till steg 1.

ok wnNn-=

Om nagon av punkterna blir falsk, gar roboten tillbaka till steg 1.
Resurser

Ett kit med en legorobot, inklusive sensorer och byggbitar. Till programmeringen av
roboten skall en dator anvandas, dar kod skrivs i LEGOs egna
block-programmeringssprak.

Teknikval

Det kit som anvands ar LEGO-Mindstorm Education Ev3. Till detta anvands
tillhérande mjukvara Ev3 Programming Software fran LEGOs officiella distributérer.

Riskanalys

| projektet finns det flera faktorer som pdaverkar arbetsprocessen. Innan
tavlingstillfallet kan det intraffa att roboten inte klarar alla tester som planerats
enligt tidsplanen. Detta kan orsaka att tidsplanen skjuts fram och att vi eventuellt
inte hinner ga igenom alla tester innan tavlingsdagen. Det kan dven intraffa att en
gruppmedlem som ansvarar for ett specifikt testomrade inte har mojlighet att
utfora sina tester pa grund av olika anledningar vid angett datum. Tanken ar att se
till att alla tester som utfors gallande roboten skall utforas i sallskap av minst en
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gruppmedlem i syfte om att allt gar ratt till samt for att bedéma hur val roboten
genomgar testet/testerna och aven se till att testet verkligen genomfors vid angiven
tid.

Ytterligare risker som kan intraffa ar att personen i gruppen som ansvarar for
roboten har begransade majligheter att transportera roboten. For att undvika att
detta intraffar kravs avstamning dagen innan testtillfallet samt pa testdagen med
nagon timmes marginal innan testet med alla gruppmedlemmar.

De tekniska risker som finns och som ar svarare att forebygga kan vara exempelvis
essentiella byggdelar som bidrar till dvervikt, for att undvika detta stravar vi efter att
bygga med sa fa delar som mojligt och darmed endast delar som uppfyller
styrfunktionerna. Vi lagger alltsa ingen storre vikt vid robotens utseende bortsett
fran att den fungerar och har balans.

Det kan aven intraffa att roboten misslyckas genomfora sina uppgifter pa grund av
eventuella glitchar i mjukvaran men vi utgar fran att om roboten klarar sig vid
testtillfallet sa bor den vara korrekt kodad.

Testplan

Testa att roboten uppfyller

1. Vager maximalt 1 kg. Vag roboten regelbundet under byggprocessen.

2. Matt som inte Overstiger 30 x 30 cm. Mat roboten.

3. Kora rakt fram. Detta ska testas genom att kdra tva meter i maxhastighet pa
ett trabord.

4. Kora rakt bak. Detta test ska genomforas pa samma satt som foregdaende
test.

5. Roboten kan stanna. Detta ska testas genom att lata roboten koéra framat i
full fart tvd meter och sedan stanna. Testet ska, som tidigare, ske pa ett
trabord.

6. Kan rotera hoger. | detta test ska roboten rotera ett fullt varv i maxhastighet.
Aven detta test ska ske pa ett trébord.

7. Kan identifiera svart kant pa cirkeln. Detta ska testas genom att satta upp tva
centimeter bred tejp i en cirkel. Nar roboten ser denna ska den spela tva
korta ljudsignaler.

8. Kan stanna 2cm for kant. Detta steg ska testas genom att roboten satts att
kora rakt mot samma svarta kant som i forra steget. Nar kanten ar 2 cm eller
narmare ska roboten stanna. Aven detta test ska genomféras pa ett trabord.

9. Backa fran en svart kant nar den ar identifierad och ndrmare an 2 cm.
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10. Kan identifiera en annan robot. Detta ska testas genom att roboten placeras
inom en cirkel med samma radie som tavlingens cirkel kommer ha. Sedan
placeras en annan robot inom cirkeln. | testet ska roboten sedan rotera at
hoger och genom att analysera matdatan fran IR-sensorn avgora var det
finns ett objekt som ligger inom cirkelns diameter. Nar detta objekt ar
identifierat ska roboten spela en kort ljudsignal som indikation.

11. Kan putta en annan robot. Detta ska testas genom att |ata roboten kdra rakt
fram efter att den andra roboten identifierats. Sa lange IR-sensorn anger att
avstandet minskar, eller halls konstant lagt (kontakt, < 5 cm) ska roboten
fortsatta kora framat och inte stanna férens regeln om att inte kéra dver den
yttre kanten tar dver.

12. Foljer prioriteringsordningen enligt strategin. Detta ska testas genom att
placera roboten inom en spelplan sa lik den i tavlingen som mojligt,
tillsammans med en annan robot. Sedan, nar programmet kors (roboten
startas) ska anteckningar féras dver vad roboten gor i varje steg. Testet ar
avklarat om roboten strikt féljt prioriteringsordningen genom fem olika
ronder, dar robotarna har placerats pa olika satt inom spelomradet vid start.

Tidsplan

Detta projekt har, fram tills deadline den 10/10 klockan 08.00, 13 tillgangliga
arbetsdagar. Utifran detta och de mal som satts upp har foljande tidsplanering
tagits ut. Se Tabell 1 nedan. Vid varije tillfdlle maste minst tva gruppmedlemmar
narvara. | tidsplaneringen har hansyn tagits till ovantade extra handelser som kan
dra ut pa tiden. Internutbildning sker I6pande under hela utvecklingsperioden.

V. 38 21/09 kl. 13.00-16.00 Paborja projektplan.

V. 39 24/09 kl. 10.00-12.00 Slutfér projektplan

V. 39 28/09 kl. 13.00-17.00 Programmera och testa steg 1-8. Alpha.
V.40 01/10 kl. 10.00-12.00 Programmera och testa steg 9-12. Beta.
V. 40 03/10 kl. 15.00-17.00 RC. Ratta till eventuella problem.

Tabell 1: Tidsplanering fér robotprojektet



