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Individuell teknisk reflektion
Huskvarna & NeverMined

Roboten som jag var med att bygga hette NeverMined, en autonom robot som skulle detektera
minor, blockerande objekt ides vag, positionera sig och skicka data tradlost till en dator. Detta
var de mal som vi satte upp i borjan av projektet.

Nar projektet var fardigt sa kunde den gora allt detta men det blev inte riktigt pa det sattet som
vi forst hade tankt oss.

Nar det kommer till framdrivningen av roboten sa var tanken att den skulle ske med larvfotter
istallet som idag med fyra servodrivna hjul. Alla i gruppen var positiva till tanken om larvfotter
men efter ett tag insag vi att det skulle bli for svart att implementera en sadan |6sning. De stora
problemen var att larvband var svara att fa tag pa och att finna I6sning pa montering och
drivning av dem. Sahar i efterhand sa kdnner jag att det hade varit battre om vi hade satsat pa
att kdpa en leksaksrobot som redan hade en sadan drift som vi kunde utnyttja. Det hade varit
en battre 16sning kanner jag. Hjuldriftens framkomlighet var bra, men det hade varit battre med
larvfotter och speciellt ndr det kommer till att kora 6ver mindre foremal som stenar etc. Nar jag
tanker tillbaka pa det sa var vi dven lite osdakra pa anvandning av DC-motorer. Det skulle ha
inneburit att vi skulle behdva ha H-bryggor for att styra dem och det tyckte vi skulle bli mer jobb
an nédvandigt da vi kunde anvdnda servon istéllet. Efter Kirunas erfarenheter med dessa sa
kdndes det som ett klokt beslut, men a andra sidan sa kunde vi ha kopt fardiga istéllet for att
gora vara egna. Detta ar nagot som jag skulle vilja gora istéllet i ett likande projekt.

Kommunikationen var en annan del i projektet som inte riktigt blev som det var tankt. Tanken
var fran borjan att det skulle ske en tvavagskommunikation mellan roboten och en dator men
sa blev det inte da vi rakade ha sonder mottagaren pa den ena radioldnken (315MHz). Det var
dock tur att det var den som strok med, da den var i praktiken olaglig, och inte den andra pa
433MHz. Det var i slutdndan inget storre problem da roboten skulle vara autonom och styra sig
sjalv. Det fanns inte ett nédvandigt behov av den andra radioldnken egentligen. En majlig
implementation av den kunde i sa fall ha varit att man kan tala om fér roboten hur stort
avsokningsomradet vara utan att behéva programmera om den med en dator.

Positioneringen var dock den biten som inte alls blev som vi ville. Tanken fér hur roboten skulle
kunna positionera sig var att den skulle anvanda magnetometer(kompass) och accelerometer.
Med accelerometern skulle man kunna berakna fardstrackan genom att mata accelerationen
och tiden trodde vi. Jag tror dock att vi inte riktigt hade full koll pa vad dess funktion egentligen
anvands till, hur den fungerar och vilka varden den ger. Vardena som den gav vid testning var
mer eller mindre slumpmassiga, vi kunde inte fa nagot vettigt ur den trots att vi testade manga
olika satt att kalibrera den och anvédnde olika koder som folk pa diverse forum anvande sig utav.
Pa visa forum menade man att det ar generellt svart att anvanda en accelerometer och att de
inte &r menade for sddana applikationer som vi tankte oss. Det ar svart att veta om
accelerometern vi fick var ett mandagsexemplar eller inte men dock tror jag att var tanke med
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den ifran borjan inte var helt korrekt. Vi skrotade sedan helt anvdandningen av accelerometern
och monterade ett obelastat mathjul i robotens bakkant istallet.

Med magnetometern sa var det lita samma fenomen. Vi trodde att de varden som den ger
skulle vara jamt fordelade 6ver 360°, men sa var det inte och den angav dven olika varden for
samma vaderstreck varje gang man start om den. Vi lyckades komma runt detta problem
genom att genomféra en kalibrering varje gang man startar den som mappar om de foér stunden
aktuella virdena for vaderstrecken. Aterigen sa tror jag att vi inte var helt sikra pa hur saker
fungerar i praktiken. Manga ganger later det inte sa svart nar man laser produktbeskrivningar
som sdger att den ska kunna gora vissa saker, men ndr man ska implementera den sa blir det en
helt annan sak. Men som sagt kom vi runt det problemet. En annan besvikelse var att
magnetometern inte funkade sa bra inomhus sa man ar tvungen att fixera riktningar och
svangar i koden. Utomhus fungerade dock magnetometern bra efter kalibrering och roboten
kan navigera med hjalp av den.

Hela I6sningen med magnetometer och mathjul gjorde sa att roboten kunde navigera och ange
en position. Denna losning tycker jag var det basta som kunde goras med tank pa problemen vi
hade. Losningen blev lattare att implementera och roboten kunde goéra det som vi ville, dock
inte pa det satt som var tankt ifran borjan.

Den basta tekniska |6snigne som jag var med att ta fram ar hur metalldetektorn ar inkopplad till
Arduinon. Den analoga signalen fran en buzzer-utgang tars in i en enkel AD-krets som bestar av
en op-amp och nagra resistanser. Nar metalldetektorn finner en mina sa blir spanningen pa
referensingangen(+), dar metalldetektorn ar inkopplad, lika stor som pa den inverterade
ingangen(-), vilket har bestamts med resistanser. Op-ampen kommer da att generera en 0:a pa
dess utgang. Denna utgang ar sedan kopplad till en interrupt-triggad D-pin nr.2 pa Arduinon. Pa
detta satt slipper vi ha kod som konstant kollar spanningen pa en ingang vilket skulle utdka
kortiden for robotens kod.

En l6sning som jag kulle vilja gbra om ar drivningen utav roboten. Jag skulle faktiskt vilja képa
en leksak med banddrift och anvdnda den istallet for fyrhjulsdriften som finns idag. En
ytterligare implementation som jag skulle vilja prova i ett likande projekt ar att forsoka utnyttja
GPSen i en smartphone tillsammans med det system for positionering som finns pa roboten
idag. Det skulle vara intressant att testa om det gar att fa en mer noggrannare positionering pa
en hogre niva, mer globalt giltig, an den lokala formen av positionering som vi anvande.



