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Sak nr.

Emne

Ansvarlig

Gjennomgang av mgteagenda

Mgteleder

Status pa prosjektet

- IMU
IMUene fungerer mer eller mindre 100%. Eneste
som mangler er samarbeidet med enkoderene.

- Enkodere
Sjasak nr. 3

- Motor
Far ikke testet motor-koden siden enkoderene ikke
fungerer. Kan lage en enkel kode i open-loop.
Far forskjellig vinkel pa begge motorene. Kan prave
a bytte med reservemotoren. Den har anna gir. Den
som er na har 1:6, men reserve-motor har 1:26.

- Servo
Sjasak nr. 4

Enkoderene blir gdelagt, arsak ukjent
Har ikke fatt svar av produsenter. Har prgvd a koble
til 5V. Eneste rare var at det kom sma spikes pa
enkoderene. Lite sannsynlig at dette farer til skade.
Har sett pa en del nye enkodere. Funnet en som har
samme konnektor, litt mindre oppl@sning, trur det
gar greit.
Far lov til & bestille to nye med overnight shipping.
Kristian: Differensialmalinger pa enkoderene, mens
vi bruker mot jord. Rart om det gdelegger
enkoderene.
Utviklingsmessig er vi nesten ferdige med
enkoderne. Oppkobling og kode-delen er ferdig.
Kan prgve a finne noen pa IE-instituttet som har
mer erfaring. Send mail til fakultetet

LEP

Servo

Serovcasingene er montert. Eneste som mangler er

ledninger helt opp til Beaglebonen. Kan sjekke

D_space kasse for ledninger.

Ene servoen trekker 8A og er helt gdelagt. Ved
bestilling av nye servoer, bestill fra en ordentlig side.
Eventuelt ha anbefalinger i rapporten. Fokuser heller pa
enkoderene, lenge til roboten skal g4, s& haster ikke.

Valg av “referanseplan/vinkel”

Fra tidligere modeller og simuleringer er absolutt vinkel fra
vertikal. Overkroppen er og definert av vertikalen.

Hvilke valg vi tar er ikke sa viktig. Kanskje lettest & ha
bakken som referanseplan.




PCB
- Status pa nytt kort

Funger bedre enn det forrige. Kretskortet vart lagd
fer mye av koden og utviklinga av roboten var
ferdig. Matte ta antagelser.
2 endringer gjort pa kretskortet i etterkant.
Distansen mellom stikkontaktene (pin sockets) til
motstandene utvida litt.
PWM-pin P9.17 til P9.19
Alt er dokumentert.

LEP

Avtale fysisk mgte
Torsdag klokka 10.

Mgteleder

Eventuelt (Matte hente lader sa datt litt ut her)

Vanskelig a teste Sensor fusion siden gyroskopet er veldig
bra. Problemet med a ha IMUene pa beina er a bytte
mellom IMUene og stgt nar beina treffer bakken.

Vha. Pl og gyroskopet blir stgtet mye bedre.

Har du noen parameter som vi burde kunne forandre pa?
Viktigste er data andre veien. Har RVIZ-visualisering, kan
oppdatere i real-time. Kan og bruke ROS-bag.

RQT har mye sanntidsfunksjoner. Kan plukke opp pakker
som blir sendt.




