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1. Översiktlig beskrivning av projektet

1.1. 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 projekt​dokumentation ska ha genomförts.
1.2. Leveranser

	· Slutpresentation av den färdiga roboten ska ske under vecka 50

	· Kravspecifikation ska vara inlämnad till beställare senast 2009-09-10

	· Systemskiss och projektplan ska vara godkänd av beställaren senast 2009‑10‑01

	· Designspecifikation ska vara godkänd av handledaren senast 2009-10-28

	· Teknisk dokumentation ska vara inlämnad hos beställaren tre dagar innan slutredovisningen under vecka 50

	· Efterstudie ska vara inlämnad senast 16/12


1.3. Begränsningar

I projektet får valfria programspråk och verktyg användas, men däremot ingår inte i projektet att utreda vilka som är bäst lämpade för uppgiften. De system som projektgruppen besitter mest kunskap inom och som lättast kan tillhandahållas av universitets laborationslokaler kommer därför användas.

2. Fasplan

2.1. Under projektet

Under projektet kommer en designspecifikation framställas, vilken beskriver designen av hårdvara och mjukvara. Projektmedlemmarna kommer att ges tid att lära känna de olika mjukvaruplattformarna och deras utvecklingsmiljöer. Ungefär hälften av gruppen kommer främst att ägna sig åt AVR-utveckling medan den andra hälften prioriterar utveckling på TS-7800-kortet.
Hela gruppen deltar i monteringen av roboten, då alla komponenter monteras och passas in. Detta sker tidigt för att det ska finnas en färdig robot att utveckla mot och testa med.
Under utvecklingen implementeras de olika perifera modulerna samt styrenheten som styr och samordnar dessa. I styrenheten kommer även robotens taktiska del implementeras. Dokumentering kommer att ske parallellt med att de olika delarna färdigställs. Informella tester utförs kontinuerligt medan det till vid varje milstolpe kommer utföras ett test för att säkerställa att de är uppnådda.

Besluts- och statusmöten kommer att hållas varje vecka. Till beställaren kommer tidsrapporter rapporteras kontinuerligt. Möten med handledaren sker efter behov.
2.2. Efter projektet

Vid projektets avslut demonstreras roboten och en kort presentation hålls. All dokumentation levereras och en efterstudie inleds.
3. Organisationsplan för hela projektet

Organisationen består av en beställare som representerar en kund. Beställaren förhandlar med projektledaren som i sin tur är ledare över ett antal projektmedlemmar. Medlemmarna är uppdelade i diverse roller baserade på viktiga delar som måste fungera bra för att projektet ska gå att genomföra på bästa möjliga sätt. Rollerna är fördelade på samtliga gruppmedlemmar så varje person ansvarar för en viss del av projektet. Detta betyder inte att personen måste slutföra hela sin del själv, utan bara att se till att just den delen planeras och slutförs.

I figur 1 visas en bild på hur projektet är organiserat.
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Figur 1. Projektets organisation
3.1. Villkor för samarbetet inom projektgruppen

Alla som är kallade till ett möte ska komma om mötet är utlyst i tid och det inte föreligger någon särskild anledning. Godtagbara anledningar till att inte komma kan t.ex. vara sjukdom men man ska då se till att meddela sammankallande innan mötet. Om man blir försenad till ett möte ska man se till att informera sammankallande om detta. Ett möte ska utlysas minst 24 timmar innan om det ligger 8-17 en vardag och annars minst 48 timmar innan. Om det är något material som ska behandlas på mötet ska alla se till att ha läst igenom det innan så att man kommer förberedd till mötet.

Medan arbete utförs i projektet ska det huvudsakliga fokuset ligga på arbetet och inte något annat för att tiden ska få räknas som arbetstid.

Om det uppstår problem i samarbetet med någon person i projektet ska detta meddelas till projektledaren. Projektledaren ska då ta upp det med de inblandade för att försöka hitta en lösning och, om problemen inte går att lösa, rapportera dessa uppåt.
3.2. Definition av arbetsinnehåll och ansvar
Nedan följer en lista med de roller som har tilldelats i detta projekt. Information som rör alla projektmedlemmar förmedlas via en mailing-lista som finns tillgänglig för alla. Hur kommunikationen skall se inom en mindre arbetsgrupp finns det inga regler för.

3.2.1. Projektledare

· Ska leda arbetet i projektgruppen

· Förmedla arbetsuppgifterna mellan gruppmedlemmarna

· Förbereda, kalla och hålla i projektmöten som gäller för alla medlemmar

· Se till att beställare har erforderligt underlag vid beslutspunkter

· Se till att status och tidsrapporter skrivs och lämnas in till beställaren

· Hålla projektplanen uppdaterad under projektets gång

· Se till att projektet avslutas

3.2.2. Dokumentansvarig

· Ansvarar för att korrekta dokumentmallar används

· Ansvarar för rutiner kring hantering av dokument, digitalt samt analogt.

· Ansvarar för att samtliga pappersdokument finns i projektpärmen

3.2.3. Hårdvaruansvarig

· Ansvarar för att alla nödvändiga komponenter finns tillgängliga vid konstruktionen av roboten

· Ansvarar för att hårdvaran blir dokumenterad

· Ansvarar för att det hämtas ut nya delar om något går sönder under konstruktionen

3.2.4. Mjukvaruansvarig

· Ansvarar för vilka programmeringsspråk som kommer att användas och att nödvändiga utvecklingsverktyg finns att tillgå
· Ansvarar för att mjukvaran blir dokumenterad

3.2.5. Testansvarig

· Ansvarar för att tester planeras in och blir utförda

3.2.6. Taktikansvarig
· Ansvarar för att ta fram planer på hur roboten ska bete sig

· Sköter kontakten med andra grupper om regelverk inför robotkampen

4. Dokumentplan

Digitala dokument kommer att lagras på en git-server med full åtkomst för alla medlemmar. De fysiska dokument som vi har kommer lagras i en dokumentpärm som kommer att förvaras i vårt projektskåp. Olika versioner hanteras därför naturligt för de digitala kopiorna och äldre versioner av fysiska dokument kommer att sparas i pärmen. Numreringsmetoden som ska användas är X.Y, där X är 0 innan första versionen av dokumentet är godkänt och därefter 1. Y ökar för varje ändring av ett tidigare godkänt dokument. Ett dokument ska bli offentligt utanför gruppen när det anses lämpligt av gruppledaren, eller personen som är ansvarig för dokumentet.

	Dokument
	Ansvarig/

godkänns av
	Syfte
	Distribueras till
	Färdig-datum

	Kravspec.
	db/
beställare
	Definiera alla krav på systemet.
	beställare, projektgrupp
	2009-09-10

	Systemskiss
	db/
beställare
	Skiss på hur projektet ska utföras.
	beställare, projektgrupp
	2009-10-01

	Projektplan
	jt/
beställare
	Tidplan på projektet.
	beställare, projektgrupp
	2009-10-01

	Designspec.
	db/
handledare
	Mer specifik information om hur projektet ska utföras.
	beställare, handledare, projektgrupp
	2009-10-28

	Tekniks dokum.
	db/

beställare
	Innehåller information viktig för användande av systemet.
	beställare, projektgrupp
	2009-12-04

	Efterstudie
	db/
beställare
	Tillbakablick på projektet.
	beställare, projektgrupp
	2009-12-16


5. Utvecklingsmetodik

Det lämnas upp till projektmedlemmarna att bestämma vad för metodik de vill använda för att utföra sina uppgifter, men vi kommer till större delen att försöka utföra de flesta arbetsuppgifter två och två för att man ska ha någon att diskutera med direkt om problem uppstår och för att enklare upptäcka felaktigheter redan direkt när de införs.
6. Utbildningsplan
6.1. Egen utbildning

Den kunskap som gruppen i saknar är i första hand relaterad till att skriva programvaran som skall köras på TS-7800-kortet. Då detta i stort sett är en färdig linuxdator så bör det inte ta allt för lång tid att lära sig hur det fungerar i stora drag. Däremot måste information inhämtas om hur kommunikation med de olika kringvarande komponenterna ska ske.

Gruppen kommer även att behöva lära sig att hantera utvecklingsmiljön för de AVR-processorer som kommer att sköta om målsökning, sensormodulerna och PWM för hjulstyrning. Detta kommer att kräva att de delar av gruppen som skall programmera AVR:erna även gör sig någorlunda bekanta med deras hårdvarumässiga och mjukvarumässiga begränsningar.

7. Rapporteringsplan

Från och med den 26:e oktober ska tidrapport skickas till beställaren varje vecka fram tills den 14:e december. Tidrapporten för en vecka ska vara beställaren tillhanda senast kl 16.00 måndagen följande vecka.
Gruppmedlemmarnas tidrapporter ska vara projektledaren tillhanda senast kl 20.00 dagen innan rapportering till beställaren ska ske.
8. Mötesplan

Projektmöten där alla ska närvara kommer att hållas varje vecka där möteslängden är avsatt till 1 timme. Under dessa möten behandlas det som hänt sedan förra mötet och beslut tas för framtida arbete. Projektmedlemmarna framlägger också korta individuella statusrapporter.
Arbetsgruppernas mindre möten där arbetet för specifika moduler diskuteras planeras, rapporteras vid projektmötena. Hur dessa möten sammankallas är upp till arbetsgruppen.

Mötesprotokoll skall skrivas på projektmötena av en på mötet vald sekreterare. Protokollen ska även justeras av en person som också väljs på mötet. Justerade och undertecknade mötesprotokoll ska sedan finnas tillgängliga i projektpärmen där alla kan få tillgång till dem. Protokollen bör också publiceras digitalt.

9. Resursplan

Det här kapitlet innehåller information om vad vi har till godo för att utföra projektet i gruppen.

9.1. Personer

Personerna som ingår i projektet är Joakim Tosteberg (Projektledare), Thomas Axelsson (Hårdvaruansvarig), Daniel Björklund (Dokumentansvarig), Marcus Gustafsson (Taktikansvarig), Gustav Häger (Testansvarig), Erik Sjölander (Mjukvaruansvarig). Enligt nuvarande framkommen information kommer alla i gruppen att kunna jobba med projektet under hela projekttiden förutom under tentaperioden. Vi kommer att ha tillgång till en sakkunnig handledare 2 timmar per vecka under hela projektets gång.

9.2. Material

Gruppen kommer troligtvis inte att behöva något speciellt material som inte redan är medräknat i kursen. Men om vi skulle vilja finns möjlighet att få ytterligare material inköpt.
9.3. Lokaler

Vi kommer att ha tillgång till en arbetsplats i Muxen där vi kommer att kunna vistas två till tre personer åt gången per arbetsyta. Vi kommer alltid ha tillgång till en arbetsyta, och i vissa fall kan vi även arbeta på lediga arbetsytor i närheten. Det finns i Muxen också tillgång till diverse utrustning så som oscilloskop, spänningsaggregat, logikanalysatorer mm. Vi kommer även att ha möten i grupprum bokade i förväg.
9.4. Ekonomi

Vi har till vårt förfogande 960 arbetstimmar.
10. Milstolpar och beslutspunkter
10.1. Milstolpar

	Nr
	Beskrivning
	Datum

	1. 
	Designspecifikation färdig
	2009-10-16

	2. 
	Fungerande utvecklingsmiljö på TS-7800
	2009-10-30

	3. 
	Montering enligt designspecifikation färdig
	2009-11-02

	4. 
	Styrenheten kan kontrollera hjulstyrningen
	2009-11-16



	5. 
	Målsökningsmodul kommunicerar med styrenhet
	

	6. 
	Sensormodul kommunicerar med styrenhet
	

	7. 
	Roboten klarar testbanan
	2009-11-27

	8. 
	Teknisk dokumentation klar
	2009-12-03


10.2. Beslutspunkter

	Nr
	Beskrivning
	Datum

	0
	Godkännande av projektdirektiv, beslut att starta förstudie
	2009-09-01

	1
	Godkännande av kravspecifikation, beslut att starta förberedelsefasen
	2009-09-10

	2
	Godkännande av projektplanering, beslut att starta utförandefasen
	2009-10-01

	3
	Godkännande av designspecifikation, beslut att fortsätta utförandefasen
	2009-10-28

	5
	Godkännande av produktens funktionalitet, beslut att leverera
	vecka 50


11. Aktiviteter
	Nr
	Aktivitet
	Beskrivning
	Beräknad tid tim

	1. 
	Designspecifikation
	Skrivande av designspecifikation för roboten
	90

	2. 
	Utbildning AVR
	Utbildning för programmering och användning av AVR
	12

	3. 
	Utbildning TS-7800
	Utbildning för programmering och användning av TS-7800
	16

	4. 
	Få igång TS-7800
	Installation av nödvändiga program på TS-7800
	20

	5. 
	Blåtandskommunikation
	Koppla in och få blåtand att fungera
	4

	6. 
	Montering TS-7800
	Montering av TS-7800 på roboten
	2

	7. 
	Montering avståndssensor
	Montering av avståndssensor med servo på roboten
	5

	8. 
	Montering IR-sensorer
	Montering av IR-sensorer på roboten
	8

	9. 
	Montering AVR, målsökning
	Montering av AVR för målsökning på roboten
	3

	10. 
	Montering AVR, hjulstyrning
	Montering av AVR för hjulstyrning på roboten
	3

	11. 
	Montering AVR, sensorenhet
	Montering av AVR för sensorenheten på roboten
	3

	12. 
	Montering måltavla
	Montering av måltavlan på roboten
	4

	13. 
	Montering laser
	Montering av lasern på roboten
	4

	14. 
	Montering linjesensorer
	Montering av linjesensorer på roboten
	2

	15. 
	Montering träffindikator
	Montering av träffindikator på roboten
	2

	16. 
	Montering knappar
	Montering av diverse knappar och brytare på roboten
	1

	17. 
	Omkonstruktioner
	Omkonstruktion av roboten under projektets gång
	10

	18. 
	Programmering av AVR för hjulstyrning
	Generering av PWM-signaler för styrning av motorer
	12

	19. 
	RS232-kommunikation
	Kodning av RS232-bibliotek för AVR
	12

	20. 
	Programmering av tejpsensorkalibrering
	Kodning av rutiner för att utföra kalibrering av tejpsensorer
	12

	21. 
	Programmering av tejpsensor
	Kodning av rutiner för att läsa av tejpsensorer och indikera om någon av dem har hittat en tejp
	14

	22. 
	Igenkänning av IR-signaturer
	Läsa in och känna igen IR-signaturer ifrån IR-sensorer
	8

	23. 
	Programmering av avståndsmätning
	Implementation av rutiner för avståndsmätning samt styrning av avståndsmätarens servo
	30

	24. 
	Hantering av indata från målsökningsmodul
	Konvertering av data ifrån målsökningsmodulen till interna strukturer
	12

	25. 
	Hantering av indata från sensormodul
	Konvertering av data ifrån sensormodulen till interna strukturer
	7

	26. 
	Hantering av utdata till hjulstyrning
	Konvertering av interna strukturer för riktning och hastighet till format som skickas över RS-232
	4

	27. 
	Generering av IR-signatur
	Generering av korrekta sekvenser av 0/1 för att sända ut sin egen unika signatur
	6

	28. 
	Beslutstagning vid påträffande av kant
	Programmering av vad roboten ska göra då den detekterar en kant
	40

	29. 
	Programmering för avsökning av banan
	Programmering av roboten för att köra runt på banan för att kunna hitta mål
	30

	30. 
	Beslutstagning utifrån målsökningsdata
	Programmering av vad roboten ska göra då potentiella mål upptäcks av målsökningsenheten
	40

	31. 
	Programmering av laseraktivering
	Programmering av logik för att aktivera laser
	10

	32. 
	Hantering av träff
	Programmering av vad roboten ska göra då den blir träffad av en fientlig laser
	40

	33. 
	Integrationstest, styrenhet och målsökningsenhet
	Testning av att målsökningsenheten på ett korrekt sätt integrerar med styrenheten
	14

	34. 
	Integrationstest, styrenhet och sensorenhet
	Testning av att sensorenheten på ett korrekt sätt integrerar med styrenheten
	14

	35. 
	Systemtest
	Tester av hela roboten på bana för att se att den uppfyller kravspecifikationen
	126

	36. 
	Möten
	Besluts- och arbetsmöten
	60

	37. 
	Handledarmöten
	Möten med handledare
	30

	38. 
	Dokumentation
	Skrivande av den tekniska dokumentationen för roboten samt löpande uppdateringar av designspecifikation
	98

	39. 
	Efterstudie
	Skrivande av efterstudie för projektet
	12

	40. 
	Förberedelse presentation
	Skapande av PowerPoint-presentation och förberedande inför slutpresentationen
	36

	41. 
	Presentation
	Slutpresentation
	2

	42. 
	Demonstration
	Slutdemonstration
	6


12. Tidplan

Tidplanen är gjord utifrån att konstruktionen görs klart innan programmeringen påbörjas. Programmeringen görs sedan så att det taktiska centrumet kodas parallellt med allt annat och att det är halva gruppen som har den som sitt huvudsakliga arbetsområde. Den tekniska dokumentationen kommer att skrivas parallellt med att arbetet utförs.
13. Kvalitetsplan

Kvalitetsplanens syfte är att se till att projektets leverabler är korrekta och har hög kvalité samt att de interna dokumenten har korrekt innehåll.

13.1. Granskningar

Allt material som ska leveras till kund ska granskas som följer.

Varje dokument ska vara genomläst av en annan person än författaren. När dokumentet genomlästs lämnas kommentarer till författaren som då har möjlighet att korrigera eventuella oegentligheter. Görs stora ändringar bör dokumentet granskas igen.

I all kod som lämnas in bör det kontrolleras att kommentarerna överensstämmer med koden. Detta kan göras av en person som går igenom alla kommentarer i koden och korrigerar de som är felaktiga. Personen bör ha god uppfattning om vad koden gör eller ha nära tillgång till någon som har det, för att granskningen ska bli snabb och effektiv.

Designspecifikationer för hårdvara bör kontrolleras att de stämmer med verkligheten och att exempelvis inga anslutningar ändrats. En person bör jämföra specifikationerna med verkligheten och förvissa sig om att dessa överensstämmer.

13.2. Testplan

Informell testning kommer att ske kontinuerligt under utvecklingen. Vid varje milstolpe sker åtminstone ett test som säkerställer att milstolpens mål är uppnått. Resultaten för de formella testerna dokumenteras tillsammans med datum för när de lyckades. Vid efterkommande tester bör tidigare tester utföras igen för att säkerställa att ingen funktionalitet gått förlorad. Testerna ska vara otvetydiga och kunna upprepas.

Testerna dokumenteras i ett kalkylblad med följande kolumner.

modul, beskrivning, procedur, klarat datum, senaste datum då testat ska klaras

Exempel: Linjesensorer, Test av kantdetektering, Roboten placeras så den kör mot en kant. Vid kanten ska den vända., 09-09-09, 10-10-11

14. Prioriteringar

Det viktigaste i detta projekt är att roboten klarar av testbanan som den kommer att få testköra under demonstrationsveckan. Vid eventuella förseningar är det därför mindre viktigt att det taktiska centrat i roboten är så pass utvecklat att det på bästa sätt kan hantera flera olika robotar som rör på sig. Det är då istället bättre att koncentrera sig på att roboten kan fatta de beslut som behövs för att vända sig mot en vanlig testfyr och beskjuta denna.

Det är också viktigt att fler timmar än de som har specificerats i ekonomikraven för projektet ej används. Därför är alltså redovisningsdatumen för roboten och timkostnaden för roboten högst prioriterade. Så länge roboten klarar av de prio-1 krav som ställts upp i kravspecifikationen kan alltså kvaliteten på roboten och dess resultat i robottävlingen prioriteras lägre.

15. Projektavslut

Projektet kan avslutas när alla demonstrationer och presentationen har genomförts samt en efterstudie utförts. All dokumentation skall vara inlämnad och godkänd av kunden, dessutom skall en projektrapport skrivas och godkännas. Slutligen kommer roboten att plockas isär och dess komponenter återlämnas till ISY:s förråd.

Referenser

Publicerade källor

Svensson, Tomas & Krysander, Christian (2008), Projektmodellen LIPS. Version 1.4
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