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Inledning

Vi vill producera en robot som effektivt kan forse nddstillda i en byggnad med mat och andra férnodenheter. For att kunna géra
detta maste roboten kunna utforska en okénd byggnad och bestamma kortaste véigen till de nddstéllda. Sedan ska den sa snabbt
som mojligt kora fram och tillbaks med fornddenheter till de nddstillda. For att utvérdera hur man kan gora en sddan robot sa
onskar vi bestélla ett antal prototyper av undséttningsrobotar. Dessa ska delta i en tdvling dér vi kan utvdrdera olika
konstruktionsalternativ. For att erhalla olika konstruktioner ombeds ni att gora en kravspecifikation i dialog med bestéllaren.
Nedan ger vi er ett antal grundkrav som ska vara gemensamma i alla kravspecifikationer. Kraven &r inte numrerade vilket de dock
ska vara i era kravspecifikationer. Ni forvéntas ldgga till mer text som beskriver roboten i allménna termer, figurer samt unika krav
for just er robot. Kom ihag att krav kan prioriteras.

Uppdraget

Uppdraget bestér av tva korningar i en byggnad. I den forsta korningen ska roboten, frn en definierad startposition, utforska
byggnaden och bestimma den kortaste vdgen till de nddstéillda. I den andra korningen ska roboten kora sa fort som mojligt fran
samma startposition till de nddstéllda, lamna “férnddenheter”, och sedan atervénda till startpunkten och stanna dir. Byggnaden
bestar att ett korridorsystem och &r uppbyggd av kartongviggar med moduler om 40 cm och ryms inom ett omrade pd maximalt
10*10 meter. Véggarnas position ska kunna avvika frén rutnétet med + 4 cm. Det kan finnas 4-vagskorsningar och
atervandsgrénder. Positionen for de nddstillda dr markerad pé ett speciellt sétt. Det ska finnas flera végar till de nddstéllda.
Detaljer i banspecifikationen kan bestimmas mellan de deltagande grupperna och bestéllaren.

Systemarkitektur

Systemet ska besté av en robot samt mjukvara till dator for styrning och 6vervakning. For att senare kunna testa alternativa
sensorer, fjarrstyrningar och dven styralgoritmer, ska roboten vara moduluppbyggd. Grénssnitten mellan modulerna ska vara
noggrant specificerade i den tekniska dokumentationen. Man ska enkelt kunna byta ut en modul mot en annan. Varje modul ska
innehélla minst en egen processor. Foljande tre moduler ska inga i konstruktionen:

- kommunikationsmodul (med trddlds 1énk, wifi eller blatand)

- styrmodul (motorer, eventuell display, styrlogik)

- sensormodul (hit ska alla sensorer vara kopplade)

Fjirrstyrning och 6vervakning

Roboten ska kunna fjarrstyras via tradlos lank. Foljande kommandon ska roboten reagera pa: Fram, fram vénster, fram hoger,
back, stopp, rotera vénster och rotera hoger. Under kdrning ska roboten fortldpande skicka métdata (avstand till véggar, avlagd
strdcka, vridning etc.), styrbeslut (svang vénster, kor fram, plocka upp fornddenhet, etc) och styrdata (motorernas gaspadrag) till
en bérbar PC. Dessa data ska skickas via en tradls link och presenteras pa datorns skiirm pa ett anvindarvinligt sitt. Overfort
data ska ocksa kunna sparas pé fil i ett format som tillater plottning av valda signaler for en kdrning i t ex Matlab eller Python.
Under korning ska den utforskade delen av byggnaden visas som en karta dér robotens startposition, nuvarande position, nddstilld
och kortaste vigen mellan startpunkt och nodstélld markeras.

Diverse ovriga funktionskrav

Det ska finnas en brytare p& roboten med vilken man véljer fjarrstyrningslége eller autonomt ldge och en knapp med vilken man
startar den i tdvlingen. Markeringen av de nodstéllda ska goras med en svart ruta pa golvet (alternativa markeringar kan foreslas).
Det ska finnas nagon form av styralgoritm (till exempel PD-reglering), sé att roboten kan kdra i en korridor utan att ’slingra” sig
fram (verifieras genom dokumenterade testkorningar pa rakstrédckor). Parametrar till robotens styralgoritm ska kunna initieras via
den tradlosa ldnken. Den forsta korningen &r tidsbegrédnsad. Maximal tid sétts i samrad med bestéllaren. Det skulle kunna vara bra
att ha en LCD- display pa roboten som visar véirden fran valda sensorer. Roboten ska ha ndgon form av gripklo med vilken den
kan greppa ett foremal innan start och sedan sléppa det i mélrutan. Det vore trevligt om roboten autonomt kan greppa foremalet.
Det ricker att utforska s& mycket av byggnaden att den kortaste vigen mellan startpunkt och nddstélld kan berdknas.

Tavlingsregler:
Vinnare &r den robot som klarar att 1dmna fornddenheter pa kortast tid och som kan rita upp en korrekt karta. Repeterbarhet ska
dock kunna uppvisas. Reglerna bestdms i samrdd med bestéllaren.

Ovriga krav

Projektet ska bedrivas enligt LIPS-modellen och samtliga dokument ska utgé fran LIPS-mallar. I forefasen ingar att
projektgruppen ska ta fram en kravspecifikation, en systemskiss och en projektplan med tidplan. Samtliga dessa dokument ska
godkénnas av bestdllaren. Budget for forefasen finns pé bestillarens hemsida. Efter godkénd projektplan (BP2) ska projektet ta
230 arbetstimmar/person att slutfora. Vid verifiering av baskrav (BP5a) ska roboten kunna kdra runt i en bana. Detaljer for
baskrav utarbetas i samrédd med bestéllare. Vid slutleveransen (BP5b) ska det finnas en fungerande robot samt teknisk
dokumentation med anvéndaranvisning. Projektets delleveranser och slutleverans ska senast ske vid de datum som finns
specificerade p4 bestillarens hemsida. Aven formen for slutleveransen beskrivs pa denna hemsida.



