Mobiilsed robotid MHK0020 nadalaaruanne

Gruppi nimi Balansseeriv joonejilgija Aruande number
Grupi juht Siim Siilla 2

Grupi litkmed Holger Kruusla, Martin Parker, Priit Suurkiila, Kuupéev

Grupi otsene Raivo Sell 22.02.2011
juhendaja:

Aruanne tuleb laadida grupi juhi poolt e-Gppe keskkonda vastava niddala juurde. Nddalaaruande tédhtaeg on neljapdev
kell 9:00 (hilinenud aruanded saavad vihem punkte). Kiisimuste korral votke ithendust juhendajaga: Raivo Sell V308
(6203201)

Piistitatud iilesanded (juhendajate poolt voi eelmise nddala grupi plaanid)

e Ideelahenduse viljatootamine
e Andurite uurimine

Tehtud tood (Kirjeldage tookiiku, probleeme, ideid)

Uuritud andurid: jooneandurid, ultraheliandurid.
Kontrolleriga tutvumine.

Tasakaalu valemid pdhjalikumalt uuritud.
3D-mudelite koostamine SolidWorksis
Mehaanika ja disain

Tulemused (konkreetsed tulemused ja valmidusaste (algstaadiumis -A, Prototiiiip -P, Valmis -V))

e Esialgne 3D-mudel -A
e Jooneandurite pohimdtteskeem —A
e Tasakaalu algoritm -A

Probleemid (Kiiret lahendamist vajavad probleemid)
e Mootorite sobivus.

Grupist soltumatud (vajavad juhendaja abi/otsust)
¢ Komponentide kittesaamine (joonandurid, mootorid, ultraheli - ostunimekiri)

Jirgmise nddala to6d (t66 nimetus, vajalikud vahendid, planeeritud tulemus koos
valmisdusastmega)

e Kere viljaldikamine ja koostamine.
e Elektroonika kokkujootmine.
e Andurite rakendamine tasakaalu algoritmis.

Kommentaarid ( jms, mis ei sobi eelpool toodud alajaotiste alla)

Lisad (graafiline materjal, tabelid, kirjeldused, jne.)







