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Sak nr.|Emne Ansvarlig
1 Gjennomgang av mgteagenda Mgteleder
2 Status Stian

- IMU
Ferdig

- Enkoder
Sja under sak nr. 3

- Servo
Fint & styre dei via terminal. Casing og oppkobling
sa godt som ferdig. Eine servoen virker litt rart,
spinner samme vegen heile tida. Trenger om mulig
ny servo. Ved bestilling av ny servo; om mulig
bestill nye 5 V servoer for alle bein. De som er na
drar 7.4V, har ingen datablad og virker som de
kommer fra ein litt «shady» asiatisk nettside.

- Motor
Oppkobling ferdig, koden sa godt som ferdig. Eine
motoren drar darlig. Mulig feil konfigurering servo-
kontroller.

3 Enkodere streiker LEP

- Har streika pa nytt. Trudde me hadde fiksa det med
a bytte kretskort.

- Snakka med andre med meir erfaring, ingen veit kva
som kan ha gatt galt.

- Har ikkje igjen enkodere som passer. Prgver a
ferdigstille koden og komme med forslag til Torleif
nar det gjelder nye.

- Erdavanskelig a teste og ferdigstille koden til PID,
motor og vinkel til overkropp.

- Kan prgve pa ein «<MacGyver»-lgsning av ein
enkoder som ikkje passer med roboten.

Dokumenter det som har gatt galt med ekoderene.
4 Debugglng av nytt kretskort

- Tidligere arbeid retta opp

- Lagt til alt av dokumentasjon og filer, slik at det er
lettere for neste gruppa a ta over.

5 Videre arbeid Mgteleder

- Jobbe pa roboten til ut uka, etter det begynn pa
rapporten. Kan ta opp igjen arbeid pa roboten nar
dette er nesten ferdig.

6 Eventuelt

- Prgv a unnga tarrskriving i rapporten. Ellers falg

malen.




