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*Diagram by Philip McCleer 

This diagram shows how the land and ROV side of everything is connected. Each 
line interconnecting the different blocks represents the wires in that connection. Since the 
up/down and forward/reverse directions are each controlled by two motors, they get two lines 
for each motor pair. This diagram also shows the location of the programs and their role in 
successful operation of the vehicle. 

 
Flow Charts 
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*Diagram by Philip McCleer 

This shows a simplified version of our computer run program. Due to the 
complexities of most GUI systems, our company decided to omit that portion for more 
universal understanding. 
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Design Rationale 
Controls and Electronics 

Our team opted to utilize the microcontrollerbased system over the triggerfish or 
switch boxbased system because once the code is written, by our programmer,  it is very 
easy to add or change the program to fit our needs. For example, other than a few slight 
mistakes, our engineers could easily have added the claw in a day or two to our existing 
design. The Stockbridge Underwater Robotics Team 2 took a quite a few more days to 
add the same functionality into their system. With our control system we gain unmatched 
controllability that sets us apart from other teams. We used dual bidirectional motor drivers 
(HBridge) because of its simple control interface, which would allow us to keep a lot of 
code written to control the motors that control the claw as well. Instead of using more than 
one Arduino Uno or use shift registers to gain more ports, we decided to upgrade to the 
Arduino Mega, which provides a massive increase in ports, so now the time to add another 
motor is dramatically reduced. 

 
Top View of Control Box- This picture shows the inside of our control box. 

*Picture taken by Jamie Cool 

 
Side View of Control Box- This picture shows how the wiring from our ROV 
runs to our control box. 

*Picture taken by Jamie Cool 
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marketing team when due dates quickly approached us, such as the technical paper and 
the presentation. Because of our team’s versatility, we were able to work more efficiently 
than if we strictly worked on the separate tasks we were responsible for.  

Prioritizing 
Prioritizing is a difficult skill to gain and usually students our age realize what is most 

important when it is too late. Our team strives for success, and in order to have success, 
we need a plan of action with our most important tasks at the top of the list, such as tasks 
that have the nearest due date or the task that may take the most work and effort in order to 
complete. Prioritizing not only allows things to run smoothly, but it is also a great quality to 
have with a team that has so much to do with leadership.  

 

Future Improvements 

In the future, our team plans on compacting our ROV further to make it easier to 
maneuver through our missions more efficiently and smoothly. Downsizing our ROV will 
help us complete our missions faster and possibly helps us score more points. We also 
would have liked to construct our ROV sooner so that we are able to practice our missions 
for a longer period of time. This will help us feel more prepared when it comes to our 
performance during the competition. Our team decided that next time we would like to use 
a rotating claw so that it is easier to pick up objects for our missions.  

We currently have a complete redesign of the control software to make it easier to 
change the settings, similar to what Spektrum has in its software. We were also planning to 
put in a config saver to save the current configs, but due to the simplicity of the controls we 
deemed it unnecessary for this year, and put it on our to do list for next year. Along with this 
software upgrade was a total overhaul of the current hardware to eliminate some, which 
would reduce the number possible failure points. Since we wanted to make our software as 
versatile as possible, we want to switch from being partially computer control to be entirely 
microcontroller or microprocessor based. The Beaglebone Black is currently what we want 
to switch to, but due to time constraints, we can’t make this switch this year. Switching to 
the Beaglebone will also lower our end production costs, so we are able to be more 
efficient by running several of them for the same cost. We also hope to include two 
cameras dedicated to finding distances. He didn’t have enough time to fully finish it before 
the event this year. This system would run into a powerful microprocessor, like the 
Beaglebone, and will perform relatively simple math to precisely get correct distances. 

Our current tether isn’t working as well as we hoped, so we plan to make the tether 
rotate more easily to improve performance. 
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experience for everyone because this is the kind of stuff we will deal with everyday in the 
workplace. 

 
Mitch 

This year will be my second year competing at the MATE Center ROV competition. 
What made this year different is my role as team leader. Unlike to my first year, I now have 
the responsibility of not only completing my own tasks, such as building the ROV, but 
making sure others accomplished his or her tasks as well. Along with leadership, I have 
learned how to be adaptable this year. Our team programmed a control system for our 
ROV completely differently from last year’s, which posed many challenges, such as fixing 
the bugs in the program and adding our payload tools. By learning to always be adaptable 
to the situation, my team and I worked through these problems. 
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