1 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.

[image: image1]
Figur 1. Översikt av systemet.

1.1 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 reflexssensormoduler 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.

1.2 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.
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