Mobiilsed robotid MHK0020 nadalaaruanne

Gruppi nimi Balansseeriv joonejalgija Aruande numbg
Grupi juht Siim Sulla 3

Grupi liikmed Martin Parker, Holger Kruusla, P@uurkila Kuupéev

Grupi otsene  |Raivo Sell 08.03.2011
juhendaja:

Aruanne tuleb laadida grupi juhi poolt e-8ppe kesida vastava nddala juurde. Nadalaaruande tahteegljapéev
kell 9:00 (hilinenud aruanded saavad vahem punKiti&imuste korral vtke thendust juhendajaga: R8eth\V308
(6203201)

Pustitatud Ulesanded(juhendajate poolt voi eelmise nadala grupi plaanid
e Prototutbi valmistamine ning esmased katsetused.
e Kere valjaldikamine ja koostamine
e Elektroonika kokkujootmine
¢ Andurite rakendamine tasakaalu algorotmis

Tehtud t66d (Kirjeldage tookaiku, probleeme, ideid)
e Prototutbi detailide valmistamine ja kere koostamin
e Jooneandurite elektriskeemi koostamine ja plaaldniggamine
¢ Moodulite ihenduste valmistamine
o Esialgsete algoritmide katsetamine

Tulemusec (konkreetsed tulemused ja valmidusaste (algstaaditA, Prototutp -P, Valmis -V))
o Kere—-P
e Juhtalgoritmid — A
e Elektroonika — P

Probleemid (Kiiret lahendamist vajavad probleemid)

e Mootorite p66rdemoment on vaike valitud mootoritel
Grupist s6ltumatud (vajavad juhendaja abi/otsust)

e Akud

D

Jargmise nadala t66« (t66 nimetus, vajalikud vahendid, planeeritud s koos
valmisdusastmega)

e Algoritmide viimistlemine

e Esteetilise valimuse viimistlemine

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

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