[image: image6.wmf]

LiTH


dddd



[image: image7.wmf]

LiTH

 
Kamprobot
2009-09-02


Kravspecifikation
Redaktör Daniel Björklund
Version 0.1
Status

	Granskad
	
	

	Godkänd
	
	


PROJEKTIDENTITET

Projektgrupp 3, Ht 09, projektgruppsnamn
Linköpings tekniska högskola, ISY
	Namn
	Ansvar
	Telefon
	E-post

	Thomas Axelsson
	hårdvaruansvarig (HW)
	
	thoax133@student.liu.se

	Daniel Björklund
	dokumentansvarig (DOK) 
	073-822 53 05
	danbj266@student.liu.se

	Marcus Gustafsson
	taktikansvarig (TKT)
	
	margu602@student.liu.se

	Gustav Häger
	testansvarig (TST)
	
	gusha124@student.liu.se

	Erik Sjölander
	mjukvaruansvarig (SW)
	
	frefs666@student.liu.se

	Joakim Tosteberg
	projektledare (PL)
	
	joato769@student.liu.se


E-postlista för hela gruppen: kmm09-3@lists.lysator.liu.se
Kund: Kundbeskrivning, 581 00  LINKÖPING, 
kundtelefon 013-11 00 00, fax: 013-10 19 02, e-postadress
Kontaktperson hos kund: namn, telelefon, mobil-nummer., e-postadress

Kursansvarig: Tomas Svensson, tomass@isy.liu.se
Handledare: Tomas Svensson, tomass@isy.liu.se
Innehåll
61
Inledning


71.1
Parter


71.2
Syfte och Mål


71.3
Användning


71.4
Bakgrundsinformation


71.5
Definitioner


72
Översikt av systemet


82.1
Grov beskrivning av produkten


82.2
Produktkomponenter


82.3
Beroenden till andra system


82.4
Ingående delsystem


92.5
Avgränsningar


92.6
Designfilosofi


92.7
Generella krav på hela systemet


103
Målsökningsenhet


113.1
Inledande beskrivning av målsökningsenhet


113.2
Gränssnitt


113.3
Designkrav


123.4
Funktionella krav för målsökningsenheten


124
Styrenhet


124.1
Inledande beskrivning av styrenheten


124.2
Externa interface


124.3
Designkrav


124.4
Funktionella krav för styrenheten


124.5
Användargränssnitt


135
Sensorenhet


135.1
Inledande beskrivning av sensorenheten


135.2
Designkrav


135.3
Funktionella krav för sensorenheten


145.4
Användargränssnitt


146
Prestandakrav


147
Krav på vidareutveckling


148
Ekonomi


159
Leveranskrav och delleveranser


1510
Dokumentation


16Referenser


17Appendix A - appendixtitel


171.
Den första rubriken i apendix A


171.1.
Första delstycket i appendix A


171.2.
Andra delstycket i appendix A


171.3.
Tredje delstycket i appendix A




Dokumenthistorik

	version
	Datum
	utförda förändringar 
	utförda av
	granskad

	0.1
	2009-09-07
	Första utkastet
	Alla
	Alla


1 Inledning

I denna kravspecifikation behandlas ett konstruktionsprojekt med mål att bygga en kamprobot som ska delta i tävlingar mot andra robotar. Roboten ska helt autonomt åka runt i en tävlingsbana avgränsad med tejplinjer på marken, och leta efter andra robotar. Varje robot sänder ut en IR-signatur från en måltavla på baksidan, som motståndarrobotar ska försöka träffa med en laser. 
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Figur 1. Systemet i dess omgivning.

I denna kravspecifikation kommer tre olika kravnivåer användas. Kravnivå 1 är krav som måste ingå i slutprodukten, medan nivå 2 och 3 är sådana krav som slutprodukten skulle kunna dra nytta av men som inte är helt nödvändiga och som därför kommer att slutföras i mån av tid.
I första kolumnen står kravnumret, som är unikt för varje krav. Kolumn två innehåller information om när kravet senast ändrades, där original betyder att kravet är oförändrat sedan första versionen av dokumentet. Kolumn tre innehåller själva kravtexten, och kolumn fyra innehåller kravnivån.

	Krav nr x
	Förändring
	Kravtext för krav nr X
	Kravnivå


1.1 Parter

Beställare i projektet är Tomas Svensson som arbetar för Institutionen för Systemteknik vid Linköpings Tekniska Högskola.
Projektgruppens medlemmar är studenter som går tredje året av civilingenjörsutbildningen i Datateknik. Projektledare är Joakim Tosteberg. Totalt sett finns det tre andra projektgrupper som också utvecklar kamprobotar, som kommer delta i tävlingarna. 
Till hands finns också en expertpanel vars samlade kunskaper omfattar de flesta olika områdena som robotbygget kan tänkas beröra.
1.2 Syfte och Mål
Syftet med projektet är att ge studenterna i projektgruppen djupare kunskap och erfarenhet i hur man bedriver större utvecklingsprojekt samt i att konstruera avancerade mikrodatorsystem. 
Målet är att vid projektets slut ha framställt en robot som uppfyller alla krav i specifikationen och som klarar sig genom den testbana som tillhandahålls av beställaren. Detta ska ha gjorts på den totala tid på 960 timmar som tilldelats gruppen och all nödvändig projektdokumentation ska ha genomförts.
1.3 Användning

Roboten kommer dels genomgå ett test i en enklare testbana utan motståndare, där roboten enbart behöver skjuta mot IR-fyrar. Efter detta kommer roboten att få delta i en publik tävling i universitetets lokaler där den tävlar mot andra robotar i en turnering.
1.4 Bakgrundsinformation
Projektidén var en av många som presenterades som möjliga projektval under kursstarten. Efter en omröstning i projektgruppen fastställdes att kamprobotprojektet var det som verkade mest intressant.
1.5 Definitioner

Autonom styrning 
Roboten styrs enbart genom mjukvaran i styrenheten, ingen styrningsinput kommer från en fjärrkontroll eller liknande.
IR

Infrarött ljus
2 Översikt av systemet

Systemet ska bestå av tre huvudsakliga delar, en målsökningsenhet som ska lokalisera var potentiella mål finns, en sensorenhet som ska se till att roboten håller sig på banan samt en styrenhet som utifrån data ifrån de andra modulerna ska styra robotens servon för att förflytta den samt skjuta iväg skott mot potentiella mål.
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Figur 2. Översikt av systemet.

2.1 Grov beskrivning av produkten

Målsökningsenheten ska bestå av ett antal IR-sensorer samt en avståndssensor, avståndssensorn används till att lokalisera var potentiella mål finns varefter IR-sensorerna kan användas för att hitta exakt var målet måste skjutas.

Sensorenheten ska bestå av reflexsensorer som kan känna av var på golvet tejpen finns.

Styrenhetens uppgift är att utifrån data ifrån de andra två modulerna styra roboten samt trigga avfyrning av skott. Den innehåller även en IR-sändare som kontinuerligt skickar ut robotens signatur samt en laserdetektor för att detektera träffar ifrån andra robotar. Styrenheten ska även hålla reda på antalet gånger den blivit träffad. Slutligen ska den kunna kommunicera med en dator via bluetooth.


2.2 Produktkomponenter

Slutleveransen av produkten inkluderar en styck robot med tillhörande teknisk dokumentation, en styck demonstration som visar att roboten klarar av att lokalisera och skjuta stillastående IR-sändare samt en styck demonstration där roboten kommer att få delta i en turnering med andra robotar.
2.3 Beroenden till andra system
Text
2.4 Ingående delsystem

Text
2.5 Avgränsningar

Text

2.6  Designfilosofi

Text
2.7 Generella krav på hela systemet

Text

	 Krav nr 1 
	Original
	Roboten ska kunna detektera svart tejp 14-18mm på ett grått golv
	1

	 Krav nr 2 
	Original
	Roboten ska med hjälp av sensorer hålla sig inom banans gränser
	1

	 Krav nr 3 
	Original
	Roboten ska kunna lokalisera ett mål som sänder ut en IR-signatur som skiljer sig från dess egen signatur
	1

	 Krav nr 4 
	Original
	Roboten ska kunna skjuta rakt fram med en laser
	1

	 Krav nr 5 
	Original
	Roboten ska skjuta mot målen den hittar
	1

	 Krav nr 6 
	Original
	Roboten ska sända ut IR-ljus med en unik signatur
	1

	 Krav nr 7 
	Original
	Roboten ska ha en enhet som detekterar träff
	1

	 Krav nr 8 
	Original
	IR-sändare och skottdetektering ska placeras på baksidan av roboten
	1

	 Krav nr 9 
	Original
	Roboten ska indikera när den blivit träffad
	1

	 Krav nr 10 
	Original
	Vid träff ska roboten göras osynlig i max 5 sekunder
	1

	 Krav nr 11 
	Original
	Roboten ska minnas hur många gånger den blivit träffad
	1

	 Krav nr 12 
	Original
	Roboten ska visa antalet gånger den blivit träffad
	1

	 Krav nr 13 
	Original
	Efter tre träffar ska roboten vara oskadliggjord
	1

	 Krav nr 14 
	Original
	Kalibrering av robotens bangränssensorer ska kunna beordras
	1

	 Krav nr 15 
	Original
	Roboten ska ha en knapp med vilken den startas
	1

	 Krav nr 16 
	Original
	Roboten ska ha en brytare med vilken man väljer testkörning eller tävling
	1

	 Krav nr 17 
	Original
	Varje modul ska innehålla minst en egen processor
	1


3 Målsökningsenhet
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Figur 3.  Bild av målsökningsenhet.

3.1 Inledande beskrivning av målsökningsenhet

Målsökningsenhetens uppgift är att detektera och lokalisera andra robotars IR-signaturer. Den skall dessutom ha en avståndssensor för att kunna bedöma på vilket avstånd motståndaren befinner sig. Modulen kommer att bestå av en avståndssensor, ett antal IR-sensorer samt en mikrokontroller som kan behandla dessa data och skicka det vidare till robotens styrenhet.
	 Krav nr 18 
	Original
	Enheten ska kunna särskilja andra robotars signatur från dess egen
	1

	 Krav nr 19 
	Original
	Enheten ska kunna bedöma avståndet till föremål som kommer inom avståndssensorns mätområde
	1

	 Krav nr 20 
	Original
	Enheten ska använda data från flera separata IR-sensorer för att lokalisera signaturkällor
	1


3.2 Gränssnitt

	 Krav nr 21 
	Original
	Enheten skall på begäran av styrenheten kunna kalibreras om
	1


3.3 Designkrav

	 Krav nr 22 
	Original
	Exakt en avståndssensor ska ingå i målsökningsenheten
	1

	 Krav nr 23 
	Original
	Avståndssensorn ska sitta på robotens främre del och vara riktad rakt fram.
	1


3.4 Funktionella krav för målsökningsenheten

	 Krav nr 24 
	Original
	Om träffsensorn registrerar träff ska IR-signatur och träffsensor avaktiveras i 5 sekunder
	1


4 Styrenhet


[image: image4]
Figur 4. Denna bild visar styrenheten

4.1 Inledande beskrivning av styrenheten

Styrenheten är hjärnan i systemet. Den tar in data från sensorenheten och målsökningsenheten och tar från dessa data beslut om hur roboten ska röra sig. Styrenheten står i direkt kontakt med servostyrningen i robotchassit och bestämmer hur motorerna ska snurra. Styrenheten sköter också avfyrningsmekanismen för lasern på robotens framsida.

	 Krav nr 25 
	Original
	Styrenheten ska kunna ta emot data från sensorenheten och målsökningsenheten via en buss
	1

	 Krav nr 26 
	Original
	Styrenheten ska kunna beordra sensorenheten att kalibrera om sina reglerparametrar under körning
	1

	 Krav nr 27 
	Original
	Styrenheten ska kunna beordra målsökningsenheten att kalibrera om sina reglerparametrar under körning
	1

	 Krav nr 28 
	Original
	Styrenheten ska skicka signaler till servostyrningen
	1

	 Krav nr 29 
	Original
	Styrenheten ska avfyra lasern då den detekterar en motståndares måltavla framför lasern
	1


4.2 Externa interface

Styrenheten kommer använda ett bluetoothinterface för att kommunicera med en dator under körning, för att på så sätt underlätta debuggning och testning av systemet.
	 Krav nr 30 
	Original
	Styrenheten ska kommunicera med en dator via bluetooth
	1

	 Krav nr 31 
	Original
	Det ska finnas möjlighet att beordra styrenheten att kalibrera om delsystemens reglerparametrar via bluetooth
	1


4.3 Designkrav

	 Krav nr 32 
	
	Kravtext för designkrav
	Bas


4.4 Funktionella krav för styrenheten

Text
	 Krav nr 33 
	
	Kravtext
	Bas


4.5 Användargränssnitt

Text

	 Krav nr 34 
	
	Mera krav
	Bas


5 Sensorenhet

Text
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Figur 5. Denna bild visar sensorenheten

5.1 Inledande beskrivning av sensorenheten

Sensorenhetens uppgift är att detektera när roboten kör över banans gränser och på vilken sida dessa anträffas. För detekteringen används ett antal reflexsensorer placerade på robotens undersida. Dessa är i sin tur kopplade till en mikroprocessor som behandlar indata och skickar behandlad data vidare till robotens styrenhet.
	 Krav nr 35 
	
	Nästa krav
	Extra


5.2 Designkrav

	 Krav nr 36 
	Original
	Reflexsensorerna ska placeras på robotens undersida eller längs dess kanter, riktade mot marken
	1

	 Krav nr 37 
	Original
	Reflexsensorerna ska placeras så att avståndet till marken överensstämmer med det optimala avståndet för sensorerna
	1


5.3 Funktionella krav för sensorenheten

Text
	 Krav nr 38 
	Original
	Styrenheten ska kunna beordra en omkalibrering av enheten medan systemet körs
	1

	 Krav nr 39 
	Original
	Enheten ska särskilja banan från dess gränser
	1

	 Krav nr 40 
	Original
	Enheten ska räkna ut på vilken sida av roboten som en bangräns påträffas
	1

	 Krav nr 41 
	Original
	Vid anträffande av banans gränser ska enheten kommunicera detta, inklusive vilken sida av roboten som träff skedde, till styrenheten.
	1

	 Krav nr 42 
	Original
	Enheten ska på begäran av styrenheten kunna rapportera det aktuella gränskollisionsläget
	1

	 Krav nr 43 
	Original
	Enheten ska på begäran av styrenheten returnera vilka sidor av roboten som anligger mot en bangräns
	1

	 Krav nr 44 
	Original
	Enheten ska på begäran av styrenheten returnera position och riktning av bangränser som befinner sig under roboten
	2


5.4 Användargränssnitt

Text

	 Krav nr 45 
	
	Mera krav
	Bas


6 Prestandakrav

Text

	 Krav nr 46 
	
	Kravtext
	Bas


7 Krav på vidareutveckling

Text

	 Krav nr 47 
	Original
	Roboten ska kunna bygga upp en minnesbild över hur banan ser ut, så att denna information kan användas för att fatta bättre rörelsebeslut
	3


8 Ekonomi 

Text

	 Krav nr 48 
	Original
	Projektet ska utföras på 960 arbetstimmar totalt
	1


9 Leveranskrav och delleveranser 

Text

	 Krav nr 49 
	Original
	Slutpresentation av den färdiga roboten ska ske under v. 50
	1


10 Dokumentation 

Text

	Dokument
	Språk
	Syfte
	Målgrupp
	Format/
media

	Kravspecifikation
	Svenska
	Bestämma alla krav som slutprodukten ska ha uppnått, samt ge en beskrivning av produkten
	Beställaren/Projektgruppen
	MS Word dokument/elektroniskt

	Systemskiss
	Svenska
	Ger en skiss över hur systemet ska byggas upp och hur delsystemen kommer arbeta.
	Beställaren/Projektgruppen
	MS Word dokument/elektroniskt

	Projekt- och tidsplan
	Svenska
	Planlägger hur den tillgängliga arbetstiden ska användas för att nå projektets delmål.
	Beställaren/Projektgruppen
	MS Word dokument/elektroniskt

	Designspecifikation
	Svenska
	Mer detaljerad version av systemskissen som innehåller flödesscheman, kretsscheman, konstruktionsbeskrivning
	Beställaren/Projektgruppen
	MS Word dokument/elektroniskt

	Teknisk dokumentation
	Svenska
	Innehåller all nödvändig information för underhåll och användning av systemet, samt konstruktion av fler kopior.
	Användare/Konstruktörer
	MS Word dokument/elektroniskt

	Efterstudie
	Svenska
	Reflektion över arbete hur projektet gått med fokus på samarbete och projektmodell.
	Beställaren/Projektgruppen
	MS Word dokument/elektroniskt


	 Krav nr 50 
	Original
	Kravspecifikation ska vara inlämnad till beställare senast 10/9
	1

	 Krav nr 51 
	Original
	Systemskiss och projektplan ska vara godkänd av beställaren senast 1/10
	1

	 Krav nr 52 
	Original
	Designspecifikation ska vara godkänd av handledaren senast 28/10
	1

	 Krav nr 53 
	Original
	Teknisk dokumentation ska vara inlämnad hos beställaren tre dagar innan slutredovisningen under vecka 50
	1

	 Krav nr 54 
	Original
	Efterstudie ska vara inlämnad senast onsdag vecka 51
	1


Referenser
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Ingemark, Peter (1990), Layout med dator. Principer för funktionell formgivning. Studentlitteratur, Lund.

Jarrick, Arne & Josephson, Olle (1996), Från tanke till text. En språkhandbok för uppsatsskrivande studenter. 2 uppl, Studentlitteratur, Lund.

Svenska skrivreger (2000), Svenska språknämnden. 2 uppl, Liber AB, Stockholm. ISBN47-04974-X

Appendix A - appendixtitel

1. Den första rubriken i apendix A

text
1.1. Första delstycket i appendix A

text

1.2. Andra delstycket i appendix A 

text

1.3. Tredje delstycket i appendix A

text
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