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Ülessanne

Aine Mikrokontrollerid ja praktiline robootika eesmärgiks oli ehitada labürinti läbida suutvad robotid. Robotiehitajad jaotati gruppidesse.  Igale Võistkonnale anti roboti ehitamiseks: kere, kaks ratast,  kaks elektrimootorit, kaks andurit, mikrokontroller ja vajalik elektroonika.
Kursuse käigus keskendusime peamiselt järgmistele teemadele:
· Elektroonikaskeemi joonestamine
· Skeemi realiseerimine trükkplaadina
· Riistvaralähedane programmeerimine

Lisaks anti taustainfot elektroonikakomponentide, andurite, mehaanika ja algoritmide kohta.
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Meie võistkond otsustas andurid kinnitada roboti esiosale nii, et vasakuküljega kokkupuutel saab infot paremal asetsev andur ja vastupidi. Andurite ulatuse suurendamiseks lisasime kombitsad. Andurid nii paigutades oli meil võimalik infot saada ka selle kohta, kui robot ette peaks sattuma kitsam takistus(labürindi nurk). 
Elektroonika ja mikrokontrollerit paigutasime kere peale kihtidena, sest kere konstruktsioon ja komponentide suurused soodustasid seda.
Üldiselt ülesanne ja kasutatavad materjalid võimaldasid ühest lahendust ja kõikide võistkondade robotid nägid suures osas ühesugused välja.
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Aine üks suuremaid etappe oli H-silla projekteerimine ja realiseerimine. Projekteerimiseks kasutasime selleks mõeldud programmi Eagle. Igal võistkonna liikmel tuli iseseisvalt skeem valmis teha ja ka see trükkplaadile projekteerida. Seejärel valiti parim tulemus võistkonnast. 
Trükkplaadi valmistasime söövitamise meetodil. 
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H-silla elektriskeemi joonis

 (
H-silla projektsioon trükkplaadil
)[image: C:\Users\Renee\Documents\Ülikool\II semester\Robotiklubi\Mikrokontrollerite programeerimine\H-sild.JPG]
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        Ülesanne
Roboti algoritm põhineb eesmärgil läbida võimalikult kiiresti suvaliste parameetritega   labürinti.
           Algoritmi töökäik
Robot proovib liikuda mööda seinu. Selleks jätab ta meelde, kummal pool oli viimati takistus ja korrigeerib enda suunda vastavalt seina suunas. Kui robotil lähevad mõlemad andurid alla, tähendab see, et robot on vastu seina sõitnud. Sellisel juhul jääb robot seisma, tagurdab ja keerab seinast, mida mööda ta tuli, eemale.
           Algoritmi puudused
Robot ei saa aru, kui ta on mingil põhjusel ümber pööranud ja sõidab tuldud teed mööda tagasi. Probleemiks on ka see, et robot ei saa aru, kui ta mõne takistuse taha lootusetult kinni on jäänud.
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#include <avr/io.h>
#include <util/delay.h>
#include <avr/interrupt.h>

#define DDR_MOTOR_KIIRUS DDRB
#define DDR_MOTOR_SUUND DDRC

#define MOTOR_KIIRUS_PORT PORTB
#define MOTOR_SUUND_PORT PORTC

#define MOTOR1_SUUND1 PC1 //otse
#define MOTOR1_SUUND2 PC2 //tagurpidi
#define MOTOR1_KIIRUS PB5

#define MOTOR2_SUUND1 PC3 //otse
#define MOTOR2_SUUND2 PC5 //tagurpidi
#define MOTOR2_KIIRUS PB6

#define PANDURPIN PA7 //Parem andur
#define VANDURPIN PA5 //Vasak andur

#define OTSE 1  
#define TAGURDA 0
#define VASAK 1
#define PAREM 2

#define PV_DELAY _delay_ms(100)
#define LOOP 12

#define MOTOR1_OTSE MOTOR_SUUND_PORT |= (1 << MOTOR1_SUUND1) \
			      , MOTOR_SUUND_PORT &= ~(1 << MOTOR1_SUUND2)
#define MOTOR1_TAGURDA MOTOR_SUUND_PORT |= (1 << MOTOR1_SUUND2) \
			         , MOTOR_SUUND_PORT &= ~(1 << MOTOR1_SUUND1)

#define MOTOR2_OTSE MOTOR_SUUND_PORT |= (1 << MOTOR2_SUUND1) \
			      , MOTOR_SUUND_PORT &= ~(1 << MOTOR2_SUUND2)
#define MOTOR2_TAGURDA MOTOR_SUUND_PORT |= (1 << MOTOR2_SUUND2) \
			         , MOTOR_SUUND_PORT &= ~(1 << MOTOR2_SUUND1)
#define PANDURALL (PINA & (1 << PANDURPIN))
#define VANDURALL (PINA & (1 << VANDURPIN))
//Järsk pööre vasakule
#define J_VASAK 	Motor(VASAK, 10000, TAGURDA) \
				  ,	Motor(PAREM, 10000, OTSE) \
				  , _delay_ms(700)

//Järsk pööre paremale
#define J_PAREM 	Motor(VASAK, 10000, OTSE) \
				  ,	Motor(PAREM, 10000, TAGURDA) \
				  , _delay_ms(700)
				  
//Paranda vasakule
#define O_VASAK 	Motor(VASAK, 10000, TAGURDA) \
				  , Motor(PAREM, 10000, OTSE) \
				  ,	_delay_ms(100)

//Paranda paremale
#define O_PAREM 	Motor(VASAK, 10000, OTSE) \
				  , Motor(PAREM, 10000, TAGURDA) \
				  ,	_delay_ms(100)
				  
#define L_OTSE 	    Motor(VASAK, 10000, OTSE) \
		          ,	Motor(PAREM, 10000,	OTSE)
#define L_TAGURDA   Motor(VASAK, 10000, TAGURDA) \
				  ,	Motor(PAREM, 10000, TAGURDA) \
				  , _delay_ms(500)
#define L_STOP      Motor(VASAK, 0, OTSE) \
				  ,	Motor(PAREM, 0, OTSE)
#define L_STOP_D    Motor(VASAK, 0, OTSE) \
				  ,	Motor(PAREM, 0, OTSE) \
				  , _delay_ms(100) \
				  , Motor(VASAK, 10000, OTSE) \
				  ,	Motor(PAREM, 10000, OTSE) 
uint8_t ViimaneAndur = PAREM;
uint32_t AutoTurn = 0;
uint8_t LastAuto = PAREM;

//Mootorite juhtimise alamfunktsioon
void Motor(uint8_t motor, uint16_t speed, uint8_t suund)
{
	if(motor == 2)
	{
		OCR1A = speed;
		if(suund == OTSE)
		{
			MOTOR1_OTSE;
		}
		if(suund == TAGURDA)
		{
		 	MOTOR1_TAGURDA;
		}
	}
	else if(motor == 1)
	{
		OCR1B = speed;
		if(suund == OTSE)
		{
			MOTOR2_OTSE;
		}
		if(suund == TAGURDA)
		{
		 	MOTOR2_TAGURDA;
		}
	}
}

//Mida teha, kui mõlemad andurid on all
void Both()
{
	L_STOP_D;
	L_TAGURDA;
	L_STOP_D;
	if(LastAuto == PAREM) //Kui sein oli viimati paremal, siis keera vasakule
	{
	J_VASAK;
	}
	if(LastAuto == VASAK) //Kui sein oli viimati vasakul, siis keera paremale
	{
	 J_PAREM;
	}
	L_STOP_D;
}

//Kui parem andur alla läheb
void Right()
{
	ViimaneAndur = PAREM;
	PV_DELAY;
	if(PANDURALL && VANDURALL)
	Both();
	if(PANDURALL)
	{
		O_VASAK;
		L_OTSE;
	}
}

//Kui vasak andur alla läheb
void Left()
{
	ViimaneAndur = VASAK;
	PV_DELAY;
	if(PANDURALL && VANDURALL)
	Both();
	if(VANDURALL)
	{
		O_PAREM;
		L_OTSE;
	}
}

int main(void)
{	
	DDR_MOTOR_SUUND = (1 << MOTOR1_SUUND1)|(1 << MOTOR1_SUUND2)|(1 << MOTOR2_SUUND1)|(1 << MOTOR1_SUUND2);
	DDR_MOTOR_KIIRUS = (1 << MOTOR1_KIIRUS)|(1 << MOTOR2_KIIRUS);
	TCCR1A = (2 << COM1A0)|(2 << COM1B0)|(1 << WGM11); //Wavemotion generation
	TCCR1B = (3 << WGM12)|(3 << CS10);	
	ICR1 = 10000; //timer loetakse 10000 ja siis jälle nulli jne
	while(1)
	{	
		if (PANDURALL & VANDURALL)
		{
			Both();
		}
		else if(PANDURALL)
		{
			Right();
		}
		else if(VANDURALL)
		{
			Left();
		}
		else
		{
			AutoTurn++;
			if(ViimaneAndur == PAREM && AutoTurn > 40000)
			{
				O_PAREM;
				O_PAREM;
				AutoTurn = 0;
				LastAuto = PAREM;
			} else L_OTSE;
			if(ViimaneAndur == VASAK && AutoTurn > 40000)
			{
				O_VASAK;
				O_VASAK;
				AutoTurn = 0;
				LastAuto = VASAK;

			} else L_OTSE;
		}
	}
}
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