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Alexandru-Alin COMANESCU & Andrei-Daniel
SAFTA - Maze Runner (DoYouKnowDaWaeBot)

Autorii pot fi contactati la adresele: Login pentru adresa

Introducere

Proiectul la PM a inceput iar primul Milestone ne bate la usa. Tema proiectului nostru este Maze
Runner/Solver (un robotel care ar trebui (la final) sa se deplaseze intr-un labirint si sa gaseasca
iesirea). Alegerea tematicii a fost foarte simpla: dorim sa facem ceva interesant si diferit fata de ce
am facut la laboratoare.

Descriere generala

Senzorul frontal detecteaza coliziunea cu un potential perete situat in imediata vecinatate, in timp ce
senzorul lateral detecteaza existenta unui perete lateral dupa care robotelul se poate tine. Datele
colectate de catre senzori sunt trimise la placuta de baza, unde sunt interpretate, ca mai apoi placuta
sa controleze diver-ul de motoare.

(]

Hardware Design

Lista de piese

COMPONENTA |CANTITATE
Placuta PM 1
ATMEGA324A 1
Senzor HC-SR04 3

1
1
5

Driver L298N

Kit sasiu + motoare”
Conector mama-mama
Conector mama-tata |15

Conector tata-tata 10
Pivot 20mm 7
Surub M3 8mm 15
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Dioda
Rezistenta
Condensator
Baterie 7.7V
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Lista de piese poate suferi mici modificari pe parcursul proiectului !

Schema electrica

Software Design

- Mediu de dezvolte: Sublime (hardcore)

- Motoarele sunt setate pe fast PWM

- Algoritmul implementat de noi foloseste metoda Left-hand Rule Wall Follower, ce consta in
urmarirea de catre robotel al peretelui stang. Totodata verificam la ce distanta se afla robotul fata
de perete si facem ajustari pentru a se afla la o distanta constanta.

Rezultate Obtinute

X[

Robotul reuseste sa gaseasca iesirea intr-un labirint cu iesirea pe un perete adiacent cu acesta.®

PS: videos (!TBD)

Concluzii

1. Alegeti piesele de la inceput si luati-le pe toate odata deoarece sunt sanse ca daca o lasati pe
ultima suta de metri sa nu le gasiti pe stoc.

2. Senzorii destul de greu de utilizat (fata de unul cu infrarosu).

Driver-ul nu imparte puterea in mod egal la motoare.

4. Aveti grija cum echilibrati greutatile pe sasiu. (Am fost nevoiti sa punem greutati suplimentare pe
roata din spate din lipsa de aderenta).

w

Download

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2025/06/14 16:02


http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/prj2018/cpetrisor/robogen_1.jpg?id=pm:prj2018:cpetrisor:2552
http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/prj2018/cpetrisor/robogen_2.jpg?id=pm:prj2018:cpetrisor:2552

2025/06/14 16:02 3/3 Alexandru-Alin COMANESCU & Andrei-Daniel SAFTA - Maze Runner (DoYouKnowDaWaeBot)

magia_mazesolv.zip

Bibliografie/Resurse

Resurse Software:

- https://en.wikipedia.org/wiki/Maze solving_algorithm#Wall_follower
- http://chipkit.net/arduino-style-maze-solving-robot-sparkfun-ardumoto

Resurse Hardware:

- https://www.sparkfun.com/datasheets/Robotics/L298 H Bridge.pdf
- https://cdn.sparkfun.com/datasheets/Sensors/Proximity/HCSRO4.pdf

- Documentatia in format PDF
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