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Efter att ha genomfort detta projekt med den vaggmalande roboten med dess héga krav pa precision
sa har jag verkligen forstatt vikten av sensorer. Detta projekt dr nagot helt nytt for mig som aldrig
tidigare hallit pd med mekanik och 6vergangen fran digital programkod till rorelser hos en autonom
robot. Hade det inte varit for de sensorer vi valde att implementera hade resultatet blivit lidande
med hoga krav pa robotens omgivning.

Nar vi bérjade med roboten trodde vi alla att vi skulle klara oss med precisa stegmotoreri alla led
eftersom vi ansag att vi kunde forlita oss pa att om vi tog X antal steg fram med motorerna och
samma antal steg bakat sa skulle vi hamna pa utgangspositionen, vilket vi inte alltid gjorde. Dessvérre
sa tog vi inte direkt den simpla lI6sningen med att implementera sensorer utan bérjade spana pa olika
felkallor till det o6nskade resultatet. Vi har sakert felsokt de bindra sekvenserna som vi skickat till
motorerna 20 ganger, undersokt glapp mellan kugghjul, varierat hastigheten pa motorerna, forsokt
kompensera genom att ta olika antal steg fram och tillbaka, och sakerstallt limningar lika manga
ganger, for att l6sa problemet.

Nar inga av dess atgarder gav oss nagot resultat sa hade vi en teori att belastningen pa motorerna
var for stor vilket gjorde att de missade att ta 6nskat antal steg. Vid denna i tiden i projektet drevs
motorerna pa lag spanning sa det kdndes som en trolig felkalla.

Vi hittade ett kraftigare ndtaggregat i soprummet som vi testade motorerna pa och visst blev de
starkare. Nu skulle vi antligen fa den precision vi velat ha sedan projektet startade!

Efter att ha fatt in en till stromomvandlare i chassit pa roboten och mycket [6dande sa var det test-
dags igen. Mycket hade blivit battre; motorerna var kraftigare och It mindre, vi kunde kora de
snabbare utan att de hackade nagot, men vi hade fortfarande inte den precision och repitiviteten vi
Onskade.

Vi hade ocksa fatt ett nytt problem, varmeutveckling. Bade motorer och chippen som drev dem blev
sa varma att man brande sig pa dom vilket tvingade oss att satta in kylflansar och flaktar, vilket var
tidskravande.

Det var dags att erkdnna nederlaget och implementera sensorerna som vi hela tiden trott att vi inte
behovde.

| hojdled sa implementerade vi en rund plastskiva med hack i och en lasgaffel. Plastskivan roterade
tillsammans med géngstangen som drev plattformen i hojdled och med ldsgaffeln kunde vi lasa av
hur manga hack som vi passerade. Vi behovde inte langre veta hur manga steg vi skulle ta med
motorerna for att komma en viss stracka, utan kunde rékna ut hur manga hack vi skulle ldsa innan vi
uppnatt strackan eftersom plastskivan roterade med géngstangen.

Fargapplikationsmodulen (farg-duttaren) forseddes med en mikrobrytare sa att nar pennan stotte i
vaggen sa fick vi en impuls fran mikrobrytaren. Med denna sensor implementerad sa slapp vi behovet
att ha ett exakt avstand till vaggen. Tidigare sa var vi tvungna att ha ett avstand som varierade
mindre dn 0.1mm for att pennan skulle tryckas in i vaggen lika hart varje gang vilket var en jatte
utmaning for att inte tala om en omajlighet om det var sa att vaggen lutade eller buktade ens en halv
grad.

Utover att avhjalpa dessa problem sa fick roboten mojligheten att kunna stalla in storleken pa
prickarna den gjorde pa vaggen. Efter att mikrobrytaren gett ifran sig impulsen sa kunde vi valja att
ga olika antal steg framat for att applicera ett hardare eller mjukare tryck med pennan och darmed
variera storleken pa pricken.
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Skulle jag gora om samma projekt idag sa skulle jag gora tre férandringar:

1.

Se till att ha sensorer fér varje motor fran start. | slutet av projektet hade vi en sensor pa tva
av tre motorer. Hade vi haft det pa den tredje motorn som drev roboten langs med vaggen
hade vi fatt mojlighet att rita upp prickarna i egen ordning. Som det blev nu sa kunde vi tappa
precision nar vi vinde motorn fran att aka framat till bakat och vice versa. Med en sensor pa
rorelsen langs med vaggen skulle inte detta ha varit ndgot problem och vi skulle kunna dka
fritt fram och tillbaka till narmaste prick istallet for att alltid ta alla prickar i en kolumn forst.
Detta skulle snabba upp malningen avsevart.

Véxla ner motorerna med kugghjul. P4 motorn som drev roboten langs med vaggen hade vi
ingen nedvaxling vilket innebar att ett varv pa stegmotorn var ett varv pa hjulen. Trots det att
vara motorer hade 200 steg pa ett varv sa var det inte precist nog. Med en omkrets pa hjulen
pa ~16 cm sa blev ett steg pa motorn ~0.8mm langs med vaggen vilket vi ansag var tillrackligt
i borjan, men som gjorde att vi blev nagot bakbundna nar vi skulle ta fram en kvadratisk
pixelstorlek.

Med 1 & 2 implementerat enligt ovan sa borde vi ha kunnat dimensionera motorerna battre
till anvdndningsomradet for att slippa den kraftiga varmeutvecklingen i komponenterna. Med
nedvaxlade motorer behdver vi inte samma kraft i motorerna for att driva roboten i de olika
leden och med sensorerna pa plats sa skulle det inte vara katastrof om motorerna missade
att ta ett steg nagon gang



