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Inledning

Vi vill producera en autonom sjordddningssvédvare som autonomt kan aka l&ngs en inmatad rutt eller autonomt ta sig till en
angiven position. For att utvirdera hur man kan gora en sadan robot sa 6nskar vi bestélla ett antal prototyper av svdvare. Dessa ska
delta i en tédvling dér vi kan utvérdera olika konstruktionsalternativ. For att erhélla 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 dr inte numrerade vilket de dock ska vara i era kravspecifikationer. Ni forvéntas 1dgga till mer text
som beskriver roboten i allmidnna termer, figurer samt unika krav for just er robot. Kom ihdg att krav kan prioriteras.

Uppdraget

Uppdraget bestér av att s snabbt som mdjligt &ka frén en startpunkt langs en fardvag till en nodstélld och stanna dér i 3 sekunder
for att sedan atervinda och landa pa startplatsen. Fardvéigen kan antingen vara given eller berdknad. Svévaren ska bara aka i ett
tillatet omréade. I det tillatna omradet kan finnas 6ar/land som svévaren inte far passera dver. Detaljer i banspecifikationen kan
bestimmas mellan de deltagande grupperna och bestéllaren.

Moduluppbyggnad

Systemet ska bestd av en robot samt mjukvara till dator for styrning och dvervakning. For att senare kunna testa alternativa
sensorer, fjarrstyrningar och dven styralgoritmer, ska roboten vara moduluppbyggd. Granssnitten 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 ingé i konstruktionen:

- kommunikationsmodul (tradlds lank, wifi)

- styrmodul som styr flaktar och eventuella roder

- sensormodul som tar in sensordata utom information fran positioneringssystem

Roboten ska kunna fjirrstyras tradlost
Roboten ska ga att fjarrstyra manuellt (via radiokontroll), semi-autonomt (frén dator) med foljande kommandon: fram, back,
hoger, vinster, rotera medurs, rotera moturs, stig, sjunk, landa och starta, samt autonomt (starta eftersokning med knapptryckning).

Anvindargrinssnitt

Det ska finnas ett anvéndargranssnitt pa en barbar dator med foljande funktioner. Roboten ska kunna fjarrstyras via tradlos lank.
Det ska finnas kommandon s att roboten kan lyfta, landa, gasa, bromsa, rotera véanster och rotera hoger. Det dr viktigare att
svédvaren ar ldttmandvrerad an att exakt de uppriknande kommandona implementeras. Under korning ska svédvaren fortlopande
skicka och visa métdata (position, hastighet, riktning, avlagd stracka, kortid, svavhojd, samt eventuellt batterispanning) och
styrdata (reglerfel, gaspadrag pa flaktar och styrutslag pa servon) pa en birbar dator. Dessutom ska startpunkt, planerad eller given
fardvég, svévarens faktiska fardvég, destination, svdvarens nuvarande position och riktning visas pa en karta i
anvindargrinssnittet p4 datorn. Det ska g4 att rita in dar pa kartan som den autonoma svivaren inte far ka dver. Oarna ska visas
pa kartan. Om svévaren felaktigt dker dver en 0 ska detta indikeras genom att till exempel tdnda en lampa pa svdvaren samt att
larma i anvédndargréanssnittet.

Diverse dvriga funktionskrav

Det ska finnas nagon form av styralgoritm sé att roboten kan svéva pé en fix position samt folja en planerad bana. Parametrar till
robotens styralgoritm ska kunna initieras tradldst. Det vore bra om roboten skulle ha en hojdmatare. Visionen har ett
positioneringssystem som ska anvéindas. Av sdkerhetsskil ska det finnas ett manuellt nédstopp som helst kan aktiveras. Det vore
bra om roboten vid langre forlust av position fran positioneringssystemet eller om svivaren kommer utanfor tilldten bana varnar
piloten och landar. Vid kortare forlust av positionsmétning vore det bra om méatningen ersitts av en predikterad position. Det vore
trevligt om kartan kan projiceras i verklig storlek pa golvet i Visionen.

Téavlingsregler:
Vinnare &r den robot som klarar uppdraget pa kortast tid. Repeterbarhet ska dock kunna uppvisas. Reglerna bestims i samrad med
bestdllaren.

Ovriga krav

Projektet ska bedrivas enligt LIPS-modellen och samtliga dokument ska utga fran LIPS-mallar. I forefasen ingar 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 samrdd med bestéllare. Vid begéran ska gruppen dven skicka in en statusrapport. Vid
slutleveransen ska det finnas en fungerande robot samt teknisk dokumentation med anvdndaranvisning. Projektets delleveranser
och slutleverans ska senast ske vid de datum som finns specificerade pa bestillarens hemsida. Aven formen for slutleveransen
beskrivs pa denna hemsida.



