	Journal - Robolab - 9b



	Gruppens medlemmer: (Skriv i de hvide felter)

	Asger, Mark, Beate og Sannie

	Overskrift for projekt:

	styring

	Mål med projekt:

	At få Rollo til, at køre en meter, dreje 60 grader og derefter køre 2 meter…

	Planlæggelse af projekt: (arbejdsfordeling mm.)

	Mark var syg, så Asger tog sig af at programmere, mens Beate og Sannie tog sig af optegning af banen.. Sannie prøvede efter nogle mislykkedes forsøg at få hjælp med beregningen af antal omdrejninger.. 



	Beskrivelse af modellen (forudsigelser og overvejelser)

	Vi har bygget et køretøj, hvor motor C styrer det højre larvefod, og motor A styrer venstre larvefod    

Vi regner med, at kunne styre bilens hastighed ved, at fjerne de klodser, der bærer motorerne og dette giver mulighed for, at skifte tandhjulene ud og derved regulerer Rollo’s hastighed.


	Målinger, observationer og beregninger

	Første forsøg: Bilen kørte 40 cm på 100 omdrejninger

Andet forsøg: Vi sætter omdrejningerne til 250 og bilen kører for langt

Tredje forsøg: Vi sætter omdrejningerne til 210 og det passer perfekt, nu er det graderne der er det store problem..

Fjerde forsøg: Graderne har vi prøvet at sætte til: 3, 4,5, 5,5, 5, 6, 7, 9, 18 og 20. Da vi satte omdrejningerne til 6 var den næsten perfekt, den kørte dog lidt for langt, men da vi kørte det samme program 2. gang gjorde den noget helt andet… Der er intet logik i dette fænomen.. Ingen forklaring på det… Ingen ved hvorfor, andet end Rollo selv….  

	Inventor program
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	Konklusion

	Bilen gør hvad den vil og lytter ikke til os (de kloge hoveder)
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