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WPROWADZENIE
/a cel naszego projektu postawilismy sobie implementacje zdalnego
sterowania w mabilnym Almubocie. Aby to osiagnac, zrealizowalismy dwa
moduty:

e komunikacji bezprzewodowe

e odometryczny (nawigacyjny).

MODUt ODOMETRYCZNY

Modut ten jest odpowiedzialny za zliczanie impulsew z encoderow,
zamontowanych na osi napedowej kotek, a nastepnie za obliczanie aktualnej
lokalizacji (pozycji oraz orientacji) na tej podstawie.

mikrokontroler

encodery N

dioda fototranzystor

Fototranzystor  rejestruje  strumien  Swiatta
przechodzacy przez szczeliny tarczy encodera, co
powoduje zmiane napiecia na wyjsciu encodera.
Skutkuje to generowaniem przerwania na kontrolerze.
Wewnatrz procedury obstugi przerwania aktualizowana
jest wartosc potozenia.

W celu okreslenia kierunku obrotu uzywamy po dwa
encodery na strone.
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Aktualizacja pozycji robota sktada sie z dwoch krokow:
. Obliczenie przesuniecia wzgledem uktadu wspotrzednych robota dla
pojedynczych impulsow.
2.Przeliczenie przesuniecia z uktadow wspotrzednych robota na uktad
wspotrzednych wzgledem punktu poczatkowego.
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MODUt KOMUNIKACYJNY

Druga czesc naszego projektu opierata sie na realizacji komunikacji
przewodowej. Pierwszy krok polegat na tym, ze Almubot odbierat pojedynczy
znak, reprezetujacy komende, a nastepnie wykonywat akcje lub przesytat wynik
pomiarow, takich jak aktualna pozycja.

W drugim kroku potaczylismy zapytania http z jednoznakowymi komendami
poprzez implementacje serwera www napisanego w Pythonie.
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Przyktadowe sciezki dziatania:

I.Po weisnieciu przycisku “stop” przez uzytkownika wysytane jest zadanie
typu POST do serwera www, ktore nastepnie jest ttumaczone na
jednoznakowa komende 'q i przesytane do kontrolera bota, ktary ja
interpretuje i zatrzymuje oba kotka.

2.Co sekunde przegladarka wysyta zadanie typu GET do serwera www,
ktore nastepnie jest ttumaczone na jednoznakowa komende i oraz
przesytane do kontrolera bota, ktory ja interpretuje i odsyta aktualng
pozycje. Otrzymane dane sa ttumaczone na odpowiedz w formacie JSON,
odbierane przez przegladarke, a nastepnie prezentowane na stronie www
U uzytkownika.
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‘GO HOME' - dodatkowa funkcjonalnosc
Na koniec zdecydowalismy sie dodac funkcje 'go home™ - powrotu do pozycji
startowej. Zaimplementowalismy nastepujacy algorytm:
. Ustawienie robota w kierunku poczatku uktadu wspotrzednych.
2.Jazda po prostej do osiagniecia minimum odlegtosci od poczatku uktadu
wspotrzednych - punktu (0, 0).
3.5prawdzenie, czy robot dotart w wyznaczone miejsce.
powtorzenie algorytmu od punktu pierwszego.
& Przywrocenie pierwotnej orientacji robota.

Jesli nie,

W razie potrzeby powtorzyc

Whyniki

Udato nam sie osignac wyznaczony sobie cel - zaimplementowalismy zdalne
sterowanie, wiec robot reaguje na przycisniecie przyciskow na stronie www
wywotujac odpowiednia akcje - jazda w przod, tyt, skret w prawo (ub lewo,
zatrzymanie, zresetowanie wspotrzednych, funkcja go home.

Posteruj Aimubotem!




