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Ülesanne

Vaja on ehitada robot, mis suudab läbida labürinti. Valmistada H-silla skeem ja see reaalselt trükplaadi kujul valmis teha. Ühendada Atmega 128 plaadiga mootorid ja kaks puuteandurit. Kirjutada kood C-s, mis seda lahendust realiseeriks. Mehaanika poolepealt kasutasime juba valmis detaile ja meil oli ainult kokkupanemise vaev.

Ideed

„Nägemine“

Kasutasime kahte puutetundliku andurit. Üks anduritest kontrollis seina kontakti roboti küljel. Kui robot liigub seinast eemale ja kontakt kaob proovib ta tagasi seinani jõuda. Nii mööda seina kompides üritas meie robot lõpuni jõuda. Teise anduriga kontrollisime ettetulevat seina.

Pidamine

Proovisime erinevaid rehve, et leida sobiv hõõrdumine labürindiga. Liiga hea hõõrdumine  pole hea puuteanduritega ühendatud kombitsatele. Liiga halb hõõrdumine aga mõjub roboti pööramisele halvasti. Leida oleks vaja kuldne kesktee.

Spetsifikatsioon

Roboti kirjeldus

Robotil oli kolm ratast, millest kaks esimest vedasid. Pööramine toimus rataste pöörlemiskiiruste erinevustega. Robot oli ehitatud mitme korruselisena.  Kõige alla asetasime akud, nende peale tuli Atmega 128 kontrollerplaat ja viimasele korrusele panime H-silla plaadi. Mootorid oli vahetult rataste juures. Robotit juhtis Atmega 128 kontroller, millele kirjutasime C keeles koodi. Andurid olid asetatud etteotsa äärtesse, mille külge olid lisatud kombitsad. Kombitsad olid küllaltki elastsed, et deformeerumisele seinakontakti korral vastu pidada.

Elektroonika üldskeem
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Trükkplaadi joonis.
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H-silla skeem.
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Plokkskeem.

Algoritmi selgitus

Ülesanne

Roboti algoritm põhines eesmärgil pidevalt seina kompides labürint läbida.

Algoritmi töökäik

Robot alustas koheselt liikumist, kui ta oli sisse lülitatud. Robot püüdis leida paremat seina, liikudes vaikselt parema seina suunas kuni kontaktini. Kui parem lüliti oli alla vajutatud sai robot aru, et on leidnud seina. Edasi püüdis robot seinast eemaalduda, kuni kontakt lakkab. Nii seinast eemale ja seinani tagasi kontakti luues  jõnksutas robot end edasi. Kui ette tuli sein  sattus kontakti ka vasak lüliti . Kuna robot liikus parema seina vahetus läheduses, siis robot sai aru, et seinakontaktist väljumiseks tuleks natuke tagurdada ja alustada liikumist vasakus suunas. Kui aga parem sein kadus, ehk tekkis ava, siis robot pööras paremas suunas kuni jõudis uuesti kontakti. 

Algoritmi puudused

Algoritmi suurimaks puuduseks võib pidada seda, et ta jääb teravatesse nurkadesse toppama, robot saab aru, et sein on ees, asub tagurdama ja siis liikumist paremale. Kui see nurk aga on väga terav, ei suuda robot sellest väljuda. Paar korda tekkis ka probleeme siis, kui kontakt parema seinaga kadus, robot hakkas seina otsima, aga ei leidnud enam õiget seina ülesse ja juhuste kokkusattumisel liikus teise seina juurde ja hakkas liikuma labürindi alguse suunas.

5.Pilt
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6.Kokkuvõte, võistlustulemused, järeldused

Kokkuvõtteks suutis robot paar korda läbida labürinti. Läbimise käigus aga said andurite külge kinnitatud kombitsad tõsiselt viga, nii et need pidi praktiliselt peale igat katset väljavahetama. Kombitsad võiks teha tulevikus kergemini vahetatavast materjalis või üldse valida parem materjal. Võimalusel võiks lisada rohkem andureid, kuna kahe puuteanduriga labürinti läbida 100% on päris keeruline. Selle projekti raames õppisime väga palju uusi asju ja saime aru kuidas teoreetilisi teadmisi praktikas kasutada.  

Lisa 1. 

Lähtekood

#include <avr/io.h>

#include <util/delay.h>

#include <avr/interrupt.h>

#define VASAK_LULITI PA5

#define PAREM_LULITI PA7

// 1 MOOTOR

#define MOTOR_PORT PORTC

#define MOTOR1EDASI_PIN  PC1

#define MOTOR1TAGASI_PIN  PC2

#define MOTOR1KIIRUS_PIN  PB5

#define MOTOR1_EDASI ((MOTOR_PORT) |=(1<<MOTOR1EDASI_PIN), \






  (MOTOR_PORT) &=~(1<<MOTOR1TAGASI_PIN))

#define MOTOR1_TAGASI ((MOTOR_PORT) |=(1<<MOTOR1TAGASI_PIN), \

                       (MOTOR_PORT) &=~(1<<MOTOR1EDASI_PIN))

// 2 MOOTOR

#define MOTOR2EDASI_PIN  PC3

#define MOTOR2TAGASI_PIN  PC5

#define MOTOR2KIIRUS_PIN  PB6

#define MOTOR2_EDASI ((MOTOR_PORT) |=(1<<MOTOR2EDASI_PIN), \






  (MOTOR_PORT) &=~(1<<MOTOR2TAGASI_PIN))

#define MOTOR2_TAGASI ((MOTOR_PORT) |=(1<<MOTOR2TAGASI_PIN), \

                       (MOTOR_PORT) &=~(1<<MOTOR2EDASI_PIN))

volatile uint8_t time = 0;

int v,p;

ISR (INT0_vect) // 1->0 läheb siis tuleb siia

{


for(uint8_t x; x<250; x++)


{



if(PIND & (1<<PA0)) // kas see on mitte 0



{




return;




}


_delay_ms(2);


}

}

void Mootor(uint8_t mootor,uint16_t speed,uint8_t suund){


if(mootor==1)


{



if(suund==1)



{




MOTOR1_EDASI;



}




else if(suund==2)



{




MOTOR1_TAGASI;




}




OCR1A = speed;



}


else if(mootor == 2)


{



if(suund == 1)



{




MOTOR2_TAGASI;



}




else if(suund == 2)



{




MOTOR2_EDASI;



}



OCR1B = speed;



}

}

void edasiotse(uint16_t speed)

{


Mootor(1,speed,1);


Mootor(2,speed,2);

}

void vasakule(uint16_t speed)

{


Mootor(1,0,2);


Mootor(2,speed,2);

}

void tagasiotse(uint16_t speed)

{


Mootor(1,speed,2);


Mootor(2,speed,1);

}

void paremale(uint16_t speed)

{


Mootor(1,speed,1);


Mootor(2,0,1);

}

int main(void)

{


//INT0-IN7


DDRC = (1<<PC1)|(1<<PC2)|(1<<PC3)|(1<<PC5);



DDRB = (1<<PB5)|(1<<PB6);


EICRA = (2<<ISC00);


EIMSK = (1<<INT0);


TCCR1A = (2<<COM1A0)|(1<<WGM11)|(2<<COM1B0);    //3 COM1A0 jõuab mingi väärtuseni siis ta toggeleb ehk annab mingi signaali ja paneb kõrgeks välundi


TCCR1B = (3<<WGM12)|(3<<CS10);


ICR1 = 6000; // loeb 6000 ni ja siis tagasi nulli mootori kiirus ala


OCR1A = 1500;

while(1)


{



edasiotse(6000);

if((PINA & (1<<VASAK_LULITI))>>(VASAK_LULITI)&&(!(PINA & (1<<PAREM_LULITI))))




{




paremale(6000);




_delay_ms(200);




v=1;

//





while(1){







edasiotse(6000);







_delay_ms(600);

if((PINA & (1<<PAREM_LULITI))>>(PAREM_LULITI)&&(PINA & (1<<VASAK_LULITI))>>(VASAK_LULITI))









{









tagasiotse(6000);









_delay_ms(0);









paremale(6000);









_delay_ms(1000);









}

else if((PINA & (1<<VASAK_LULITI))>>(VASAK_LULITI)&&(!(PINA & (1<<PAREM_LULITI))))









{









paremale(6000);









_delay_ms(50);









edasiotse(6000);









_delay_ms(100);









}







else if(!(PINA & (1<<VASAK_LULITI)))







{









vasakule(6000);









_delay_ms(100);









edasiotse(6000);









_delay_ms(100);







}

}






//






}

else if((PINA & (1<<PAREM_LULITI))>>(PAREM_LULITI)&&(!(PINA & (1<<VASAK_LULITI))))























































{




vasakule(6000);




_delay_ms(200);




p=1;

//






while(1){







edasiotse(6000);







_delay_ms(600);







if((PINA & (1<<VASAK_LULITI))>>(VASAK_LULITI)&&(PINA & (1<<PAREM_LULITI))>>(PAREM_LULITI))









{









tagasiotse(6000);









_delay_ms(0);









vasakule(6000);









_delay_ms(1000);









}







else if((PINA & (1<<PAREM_LULITI))>>(PAREM_LULITI)&&(!(PINA & (1<<VASAK_LULITI))))











{









vasakule(6000);









_delay_ms(500);











}







else if(!(PINA & (1<<PAREM_LULITI)))







{









paremale(6000);









_delay_ms(500);







}






}

//




}

else if((PINA & (1<<PAREM_LULITI))>>(PAREM_LULITI)&&(PINA & (1<<VASAK_LULITI))>>(VASAK_LULITI))



              {




tagasiotse(6000);




_delay_ms(400);




if(v==1)




{

paremale(6000);




_delay_ms(500);




}




else if(p==1)




{




vasakule(6000);




_delay_ms(500);




}




v=0;




p=0;




}



/*
vasakule(6000);




_delay_ms(1500);




tagasiotse(6000);




_delay_ms(2);




paremale(6000);




_delay_ms(1);



*/


}


//edasiotse(200);


//_delay_ms(4);


//paremale(200);


//_delay_ms(4);


//BDB lüliti


//if(!(PIND & (1<<PD5))) // 0b 0010 1011  kontrollib kas on 0, if((PIND & (1<<PD5))>>(PD5)) loeb kas see on 1 ks see 5 pin


//{


//}




// 0b 0010 0000 võrdleb sellega  ja saab







// 0b 0010 0000

}

