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Maze Runner

Autor

Catalin STIRCU

Introducere

- acest proiect prezinta un robot ce cauta sa gaseasca iesirea dintr-un labirint

- scopul acestui proiect este rezolvarea oricarui labirint folosind regula de dreapta, adica robotul
urmareste peretele drept pana la finalul labirintului

- mi-a venit acesta idee de la concursurile de roboti unde se regaseste o categorie ce are ca scop
crearea unui astfel de robot si am vrut sa vad daca as fi in stare sa construiesc asa ceva

- utilitatea acestui proiect se regaseste in secretia de endorfina creata in urma construiri si
perfectionarii proiectului si in concurarea cu alte persoane pentru a vedea al carui robot rezolva
labirintul mai repede

Descriere generala

Sumar implementare

Acest robot foloseste doi senzori de distanta pentru a afla daca este o cale libera in partea din
dreapta sau este un perete in fata. in primul caz vreaza spre dreapta, in al doilea, vireaza spre stanga.
Directia de mers a motoarelor ce controleaza rotile este manipulata de driver-ul de motoare ce este
mai departe controlat de placuta Arduino dupa codul din ea. Acest robot mai are si functia de start si
stop ce poate fi accesata cu ajutorul modulului bluetooth ce poate fi controlat cu orice alt dispozitiv
bluetooth.

Schema bloc
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Senzor ultrasonic
de distanta 1

Senzor ultrasonic
de distanta 2

Dispozitiv
bluetooth

Motor 1

Driver de motoare

Motor 2

Hardware Design

Lista de componente

Placa Arduino Nano

- Senzori de distanta HCSR04 x2

Baterii 9V x2

Driver Bluetooth HC-05

- Driver de motoare L298N

Motoare x2

Schema electrica
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Software Design

Mediu de dezvoltare: Arduino IDE

- Functia walkForward primeste ca parametru un intreg x si seteaza motoarele pentru a merge inainte
timp de x milisecunde, dupa care le seteaza sa se opreasca timp de 50 de milisecunde.

- Functia turnRight primeste ca parametru un intreg x si apeleaza functia walkForward pentru 150 de
milisecunde la inceputul si sfarsitul functiei, dupa care seteaza motoarele sa intoarca inspre dreapta.

- Functia turnLeft primeste ca parametru un intreg x si apeleaza functia walkForward pentru 150 de
milisecunde la inceputul si sfarsitul functiei, dupa care seteaza motoarele sa intoarca inspre stanga.

- Functia spaceUntilFront intoarce disanta pana la peretele din fata.

- Functia spaceUntilRight intoarce disanta pana la peretele din dreapta.

- Functia setup seteaza starea pinilor.

- Functia loop asteapta semnalul de start din partea driver-ului de bluetooth, iar cand il primeste
testeaza sa vada daca mai este distanta pana la peretele din fata, in caz contrar intoarce inspre
stanga, iar daca mai este testeaza daca este un perete in dreapta, daca este robotul o ia inainte,
altfel o ia la dreapta, testand mereu daca are loc in fata si daca trebuie sa se opreasca din cauza
semnalului primit prin bluetooth.

Rezultate Obtinute
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Link youtube https://www.youtube.com/watch?v=GfzZTKmOIQQE

Concluzii

Desi proiectul a iesit destul de bine, se puteau face mai multe imbunatatiri:

- In primul rdnd nu este nicio modalitate concretd de a fi spune robotului s& se intoarca 90 de grade

- In al doilea rand, cauciucurile sunt de proasta calitate si au probleme pe anumite tipuri de teren

. In al treilea rand, senzorii sunt de proasta calitate, unul dintre ei s-a defectat, noroc cd aveam unul
de rezerva, distanta nu este exacta, iar uneori este mult mai mare

- Nu exista nicio cale de calcul a distantei parcurse, deci nu se poate face un algoritm care sa repete
traseul, fara a folosi senzorii pentru a doua parcurgere de labirint

- Senzorul bluetooth trebuia pus impreuna cu un buton, pentru a nu fi nevoie sa fie deconectat de
fiecare data cand trebuie incarcat codul

Download

mazerunner.zip
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