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Sammanfattning
Detta projekt ér baserat pa konstruktionen av en C-kodad bil dir funktionaliteten paverkas av en sensor.
Arbetet har gatt ut pa att bygga en maskin med tillhandahéllna komponenter dar komponenterna som

kodats for bilens 6nskade funktionalitet dr hjulen, en servomotor och en ultrasonic sensor.

Komponenterna ar kodade i Atmel Studio 7 med processorn ATmegal284. Kodningen ser till att bilen
fungerar enligt 6nskat, vilket ar att den kor enligt bestdmd hastighet och svianger nér ett hinder finns
framfor den. Ultrasonic sensorn ser till att inget hinder finns framfor den. Skulle det finnas sa vénds
sensorn med hjélp av servomotorn for att se at vilket hall bilen ska svidnga utan att triffa pa ett nytt hinder.

Resultatet av allt detta, 4r en miniatyr av en sjidlvkorande bil.
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Abstract

This project is based on the construction of a C-coded car, where the functionality is affected by a sensor.
The work consisted of building a machine with supplied components where the components coded for the
car’s desired functionality are the wheels, a servo motor and an ultrasonic sensor.

The components are coded in Atmel Studio 7 with the processor ATmegal284. The coding ensures that
the car works as desired, which is that it drives according to a certain speed and turns when an obstacle is
in front of it. The ultrasonic sensor ensures that there is no obstacle in front of it. If there is, the sensor is
turned using the servo motor to see which way the car should turn without hitting a new obstacle. The

result of all this, is a miniature self-driving car.
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1. Inledning

1.1 Bakgrund

Projektet dr ett kursmoment i kursen digitala system pa Lunds Universitet som utfors pé Bertil Lindvalls
direktiv. Med hjélp av mikroprocessorn ATmegal284 skapas en prototyp som fungerar enligt dnskat
beteende. Kravet for projektet ar att skapa denna prototyp och dessutom skapa en hemsida innehéllande

en rapport om hela projektet s att projektet kan upptas for vidare utveckling i framtiden.

1.2 Syfte

Syftet med detta projekt var att skapa en miniatyr av en sjélvkorande bil for att fa en grundlig forstaelse

over funktionaliteten hos sjélvkorande bilar samt hur bilarna kodas.

1.3 Malformulering

Projektets huvudmal var att skapa en sjdlvkorande bil. Det genom att avstandet till ett hinder méts genom
en ultrasonic sensor som ddrefter ger kommando till bilen att kolla runt med hjilp av en servomotor for
vidare beddmning av bésta rutt for fortsatt korning. Hastigheten justeras dessutom beroende pa om bilen

ndrmar sig ett hinder eller e;j.

1.4 Problemformulering

Problem som léstes under projektets gang for dnskad funktionalitet:
e Forsta problemet var att bestimma vilka delar som kravs for sjdlva projektet och huruvida
kopplingen sker.
e Andra problemet var att f igdng motorerna for bilen samt att se till att bilen kan dndra riktning.
e Tredje problemet dr att fa ultrasonic sensorn att kdnna av nér ett hinder dyker upp och med hjélp
av servomotorn kunna kolla runt si att inte nya hinder dyker upp.
e Sista problemet som arbetet intrdffade var att fa bilen att vélja bésta rutt vid intrdffandet av ett

hinder samt att vélja en optimal hastighet i dessa fall.



1.5 Motivering av examensarbetet

Valet av arbetet var pa grund av intressen for sjélvkorande bilar som var grundtanken till att skapa en
miniatyr version av det. Bilindustrin utvecklas stindigt och har &stadkommit sjdlvkorande elbilar. Malet

var att forsta teorin bakom hur bilarna fungerar.

2. Teknisk bakgrund

ATmegal284
ATmegal284 dr en processor som bestar av fyra I/0 portar (A-D) och 40 stycken pins dér vardera pin har
en specifik funktion. ATmega:n anvinds for att programmera mjukvara till 6nskad funktionalitet genom

att koppla specifika komponenter till specifika pins i processorn (Atmel Corporation, 2016).

Motor-driver

En motor-driver dr en komponent som ser till att sjdlva motorn ror sig enligt givna instruktioner eller
inputs genom att omvandla elektrisk energi till mekanisk energi. Motor-drivern har tvé insignaler. En
insignal som startar motorn genom att ge ut instruerad volt till utsignalen och en annan insignal som ger
noll volt till utsignalen som stidnger av motorn. Om ATmegal284 ger ut hog volt input till motor-drivern,
resulterar det i att drivern roterar motorn och bibehaller den ena inputen som hog, och den andra som lag.
Skulle ATmega:n ge ut 1&g volt ddremot, sé blir bada inputsen laga och motorn roterar i motsatt riktning

(Robocraze, 2022).

Servomotor
En servomotor dr en motor som styr hur andra komponenter eller maskiner beter sig. Servomotorn ser till
att en maskin eller komponent ror sig enligt onskat beteende dér detta beteende som servomotorn

genererar kommer fran kodning (Suh, Kang, Chung & Stroud, 2022).

Ultrasonic sensor

En ultrasonic sensor &r en elektronisk apparat som anvénds for att berdkna avstandet till en viss position
genom anvindning av ultraljudsvagor. Sensorn ar uppbyggd pa tva komponenter, en sdndare och en
mottagare, dar sdndaren skickar ut ultraljudsvagor och mottagaren tar upp ultraljudsvagorna som fardats

fran och till positioner ultraljudsvagorna skickats till (Jost, 2019).



Debugger (j-tag)
J-tag ar en form av debugger vars funktion dr att felsoka inbyggda system. Genom att koppla den in till

ATmegal284 genom j-tagens port, programmeras processorn i prototyper (JTAG Technologies, 2023).

1y

il

motordriver
. Dwss33

Bild 1. Kopplingsschema for bilen frdan ATmegal284 till respektive komponent.

3. Metod

Forsta fasen bestod av att férvandla en idé till en aktuell ritning. Idén var att skapa en sjdlvkorande bil.
For att kunna utfora idén behdvdes en miangd material samt en idé 6ver hur bilen ska se ut och vart
respektive del ska sitta, alltsé en ritning. De allra viktigaste delarna som anvéindes for bilens dnskade
funktion var ultrasonic sensorn, bilens “6gon”, servomotorer som roterar “6gonen’” och motor-driver som
far bilen att rulla. Dessa delar programmerades med ett ATmegal284 kort for 6nskad funktionalitet. Efter

uppsamling av material och visualisering av bilen, dok en fardigstélld ritning upp (Bild 2.).

Andra fasen var kopplingen av sladdar till korrekta pins for att {4 sjélva bilen fungera enligt 6nskat. For
att veta vilka pins som behdvdes, utnyttjades databladet for processorn ATmegal284 (Atmel Corporation,
2016). Allting kopplades dérefter enligt Bild 1.

Tredje fasen dr byggfasen. Har monteras hjulen till motorerna och sladdar 16das in till korrekta pinnar.
Steg ett var att koppla motordrivern till processorn ATmegal284 och vidare fran motordrivern till sjélva
hjulens motorer med hjélp av sladdar. Dérefter kopplades sex kablar, tva som kopplades fran motordrivern

till ground. Den tredje kopplades ocksa till ground, dock via en kondensator. Den fjdrde kabeln kopplades



till VCC och de tvé sista till ATmegal284 for fault and sleep. Detta resulterar i en fardigkopplad
motordriver. Det sista steget i denna process var att koppla VCC och ground in till kopplingsdécket och

programmera hjulen sa att hjulen kan borja rotera.

For att koppla ultrasonic sensorn som var nésta steg i byggfasen krivdes det fyra sladdar, varav en
kopplades till ground, en till VCC och de sista tvd ATmegal284. Kodningen sker dven hér for 6nskad

funktion.

Servomotorn var sista delen i1 byggfasen och kopplades snarlikt ultrasonic sensorn dock med en mindre
kabel. En till ground, en till VCC och en till ATmegal284. Da byggfasen var klar och dven servomotorn

programmerats, kontrollerades hela koden s att allt var i samspel.

Den sista fasen innebar att fa bilen att bete sig som programmerat. Allt fran att programmera den sa att
den far information om ett hinder dyker upp, att den minskar hastigheten vid hinder och svidnger och att
den kor i en optimal hastighet i rakstrackor. Denna kod skrevs i Atmel Studio 7 och ledde till resultatet av

en fungerande miniatyrversion av en sjalvkorande bil.

3.1 Killkritik

1. Kaillan Atmel Corporation, 2016. Ar en trovirdig kiilla eftersom den markerar varje kryssruta
inom kallkritik. Med andra ord, den innehéller dkthet, korrekt tendens, publicerat ritt sa nyligen,
samt dr en primdr kélla fran sjdlva foretaget.

2. Robocraze ir ett av Indiens storsta och mest palitliga féretag inom Robotics. Deras kunder har
skrivit flera recensioner angdende deras enkla betalningar, snabba returer, och kvalitetssdkring.
Alltsa dras slutsatsen att Robocraze ér en trovérdig killa.

3. Theory and Design of CNC Systems som har tagit inspiration av méanga olika industrier och
behover strategiskt 1&ngsiktigt stod.

4. Artikeln &r lagt ut pa hemsidan Fierce Electronics vilket &r en primér nyhets- och
informationskilla for designingenjorer och ingenjorsforetaget som tacker afférs- och teknik
aspekter relaterade till hela elektronikindustrin vilket 4r en trovérdig kélla av denna anledning.

5. JTAG Technologies ar gjord av professionella ingenjorer med bevisade meriter inom
testbranschen. JTAG ér specialiserat pa att 16sa fysiska atkomstproblem som é&r involverade i

testning och i systemprogrammering av kretskort.



4. Analys

En rad problem dok upp under projektets géng. Det allra vanligaste problemet var att fa bilen att fungera
som Onskat med hjélp av kodningen. Detta problem var som en form av forsékskanin déir flera forsok

gjordes och med lite vigledning av handledare 16stes slutligen.

Ett svérare problem som dok upp var att hjulens rotation var inkorrekt. Under projektets gdng sé& var det
forsta forsoket inkorrekt da hjulen i noll fall snurrade i samma riktning, vilket &r essentiellt for att bilen
ens ska kunna kora rakt. Efter en del felsokningen sa 16stes problemet genom att inse att pinsen kopplade

till en av motorerna till dicken, var inkorrekta, som saledes kopplades om.

Forsta designen for bilen ség ut i enlighet med bild 2, men efter diskussion med handledaren, blev det
istdllet i enlighet med bild 3-5. Detta var en problemldsare da forsta designen hade inte haft tillrdckligt
med plats for alla delar som anvénds samt att programmering och kopplingen blev simplifierad.
Utover det sa blev det enklare for bilen att svinga nir man hade tvé hjul gentemot fyra eftersom hjulen

inte roterar som vanliga industriella bilar gor.
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Bild 2. Bild over den forsta designen av bilen.



5. Resultat

Bild 3-5. Bilder over slutresultatet av den firdigbyggda bilen.

Bilen (Bild 3-5) fungerar som planerat och fungerar enkelt beskrivet, pa sé sitt att den kor rakt fram tills
att ultrasonic sensorn utfor sin uppgift av att kdnna av ett hinder eller vigg inom ett visst avstand. Nar ett
hinder dykt upp gar servomotorn igédng och styr ultrasonic sensorn sa att den “kollar runt” for att se om
den kan kora forst till hoger som &r en programmerad prioritet. Skulle det daremot finnas ytterligare ett
hinder till hdger om bilen s& kommer den att kolla till vénster for att se om rutten &r mer optimal. Skulle
det ddremot ej fungera och den kommit till en atervdandsgriand, s& kommer bilen att vinda sig helt och

héllet.

Sjdlva korandet av bilen som vi kodade, fungerar som planerat, nimligen att vi ska kunna styra bland
annat hastigheten och riktningen av de enskilda motorerna. Varje motor har tva pins som input och genom

att antingen sétta en till pwm och en till noll lyckades vi dstadkomma vad som syns pa bild 6.
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Bild 6. Bindr kod som representerar bilens funktion vid specifika bindra talkombinationer.

6. Slutsats

I enlighet med vér problemformulering, sa har de uppsatta méalen nétts upp till. Utvecklingsmgjligheter
som finns med projektet 4r nagon form av rutthantering. Bilens funktion &r att svinga till hoger,
alternativt vinster eller vinda om baserat pa vart hinder dyker upp, medan en verklig sjdlvkorande bil

skulle kunna vélja nér och var den ska svinga enligt destinationens kortaste rutt.

Detta problem, alltsé skapandet av en form av inbyggd GPS som héller koll pa vart bilen &r under alla
tillféllen, samt att ha ndgon form av inbyggd data eller algoritm dver alla mojliga rutter for att gora
projektet sé likt en verklig sjélvkorande bil som moéjligt var 6ver var kompetens, varav vi inte gjorde

detta.
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