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Inledning

Vi onskar bestilla ett antal labyrintrobotar. Dessa ska delta i en tdvling dér vi kan utvérdera olika konstruktionsalternativ. For att
erhélla olika konstruktioner ombeds ni att sjélva gora kravspecifikationen. Nedan ger vi er ett antal grundkrav som ska vara
gemensamma i alla kravspecifikationer. Kraven ar inte numrerade vilket de dock ska vara i era kravspecifikationer. Ni forvintas
lagga till mer text som beskriver roboten i allménna termer, figurer samt unika krav for just er robot. Kom ihdg att krav kan
prioriteras.

Uppdraget

Roboten ska hiimta ett foremal i en labyrintbana och fora detta tillbaks till in/ut gdngen.

Foremalets placering indikeras med speciella tejpmarkeringar pa golvet (definieras i samrédd med bestéllaren).

Banan bestér av en enkel labyrint med kartongvéggar. Avstdndet mellan viggarna ér 40 +/- 2 cm.

Banan kan ha 4-vigskorsningar med atervindsgriander. Banan kommer att vara i ”Visionen” (vitt golv).

Detaljer i banspecifikationen kan bestimmas mellan de deltagande grupperna och bestéllaren.

Roboten ska autonomt ta sig igenom en testbana, samt reagera korrekt pa de kravstéllda fjarrfunktionerna via tradlos lank.

Moduluppbyggnad

For att senare kunna testa alternativa sensorer, fjérrstyrningar och éven styralgoritmer, ska roboten vara moduluppbyggd.
Grénssnitten mellan modulerna ska vara noggrant specificerade. 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:

- kommunikationsenhet (med tradlos lank, blatand eller wifi)

- Styrenhet (motorer, eventuell display, styrlogik, griparm)

- Sensorenhet (avstand, vigmarkering, mal)

Fjarrstyrning via tradlos link
Fo6ljande kommandon ska roboten reagera pa:
Fram, fram vénster, fram hdger, back, stopp, rotera vénster, rotera hdger, kalibrering (option)

Diverse dvriga funktionskrav

Det ska finnas en brytare med vilken man viljer fjarrlédge eller autonomt ldge och det ska finnas en knapp med vilken man startar
roboten i tavlingen. Det ska finnas ndgon form av styralgoritm (tex. PD-reglering), sa att roboten kan kora i en korridor utan att
”slingra” sig fram (verifieras genom dokumenterade testkorningar). Roboten ska kunna stanna vid foremalet genom att tolka en
markering gjord med tejp. Kalibrering av tejpsensorer ska kunna beordras (via trddlos lank eller pa annat sitt) da golvets reflektion
kan variera. Sensordata, styrsignaler mm ska kontinuerligt skickas frdn roboten, via en tradlos lénk, till en barbar dator och sedan
visas pa datorns skdrm. Det kan vara bra om roboten ockséd har en LCD display som visar avstandet till viggarna (option).
Roboten ska ha en gripklo.

Tévlingsregler
Vinnare dr den som tar féremalet fran sin plats till utgdngen pa kortast tid. Tiden tas fran det att féremalet greppas.
Repeterbarhet ska dock kunna uppvisas. Reglerna bestdms i samrdd med bestéllaren.

Ovriga krav

Projektet ska bedrivas enligt LIPS-modellen och samtliga dokument ska utga fran LIPS-mallar. I forefasen ingér att
projektgruppen ska ta fram en kravspecifikation, en systemskiss och en projektplan med tidplan. Samtliga dessa dokument ska
godkédnnas av bestéllaren. Budget for forefasen finns pé bestéllarens hemsida. Efter godkénd projektplan (BP2) far projektet ta
maximalt 160 arbetstimmar/person att slutféra. Projektgruppen ska utfora kontinuerlig tidsredovisning som skickas till bestéllaren
en ging per vecka. Vid verifiering av baskrav ska manuell och autonom korning i en enklare bana enligt banspec demonstreras.
Detaljer for baskrav utarbetas i samrad med bestéllare. Vid begéran ska gruppen dven skicka in en statusrapport. Vid
slutleveransen ska det finnas en fungerande robot samt teknisk dokumentation med anvéndaranvisning. Projektets delleveranser
och slutleverans ska senast ske vid de datum som finns specificerade pa bestillarens hemsida. Aven formen for slutleveransen
beskrivs pa denna hemsida.



