ROBOLAB


Formål:
Forløbets formål var at konstruere et motoriseret køretøj, der ved hjælp af en såkaldt RCX og programmer baseret på vor matematiske og fysiske kunnen, kunne udføre diverse opgaver primært ved at benytte vor viden om funktioner. Derudover er årsagerne til opgaven at vi skal kunne samarbejde i større projektopgaver.

Øvelse 1:

Formålet med denne øvelse er at programmere RCX’en til at tænde en lampe i 10 sekunder.

Dette program ser således ud:
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Programmet starter og en lampe, i udport A, tændes i 10 sekunder hvorefter den slukkes. Program slut.

Øvelse 2:
Formålet med denne øvelse er at montere en omdrejningstæller til vort køretøj og at konstruere et program der får en motor til at kører mod uret i 10 sekunder, hvorefter den kører med uret indtil x antal omdrejninger er indregistreret for derefter at stoppe. Dette program ser således ud:

[image: image2.emf]72


Programmet starter og en motor, tilsluttet udport A, kører mod uret i 10 sekunder, skifter derefter retning og kører med uret indtil omdrejningstælleren, der er tilsluttet til udport 2, har målt 72 omdrejninger. Motoren, i udport A, ophører da med øjeblikkelig virkning. Program slut.

Øvelse 3:
Formålet med denne øvelse er at kreere et program der får vort køretøj til at stoppe når den fastmonterede lyssensor registrerer ændring i lysniveau.

Dette program ser således ud: 
[image: image1.emf]
Programmet starter og en motor tilsluttet udport A, kører mod uret, indtil der bliver mørkere f.eks. ved en bordkant, hvorved maskinen stopper. Program slut

Øvelse 4: 

Formålet med denne øvelse er at undersøge nedenstående program, ved at indtaste programmet i Robolab, og ved hjælp af ”Vis Hjælp”-funktionen lære de enkeltes ikoners betydning at kende.

Dette program ser således ud:    [image: image3.emf]5


Programmet starter, beholderens værdi sættes til nul, vi benytter hop-funktionen til at hoppe fra 2 til 1 (får dog først betydning senere). En beholderforgrening indsættes med værdien 5. Når beholderens værdi når 6 tager den forgreningen ned. En tryksensor i port 2 medfører at beholderen når sensoren får et tryk, hopper tilbage til hop 1 og processen gentager sig indtil beholderens værdi er oppe på 6. Her tændes lyset i 4 sek., lyset slukkes, mødes i en ny forgrening og program slut

Øvelse 5:
Formålet med denne øvelse er at indlæse nedenstående program i RCX’en og få vort køretøj til at udføre det. Denne øvelse er meget nødvendig for de opgaver vi får senere hen.

Dette program ser således ud: 
[image: image4.emf]12


Programmet starter, omdrejningstælleren er sat til nul i port 2, efter to sekunders ventetid, starter motoren, i udport A, og kører derefter i 12 sekunder, alt imens omdrejningstælleren tæller hjulenes omdrejninger. Dernæst stopper alle motorer. Program slut.

Vi kan nu, ved hjælp af dette program, måle sammenhængen mellem forskellige værdier af køretiden t, angivet i sekunder, antal omdrejninger O og den tilbagelagte strækning s, angivet i centimeter. Dette gøres ved at lade vort køretøj køre direkte fremad i x antal sekunder for derefter at standse fuldstændigt. Dernæst aflæses antal omdrejninger og den tilbagelagte strækning opmåles.

For større nøjagtighed repeteres denne proces flere gange og måleresultaterne indføres i nedenstående skema.

Skema 1:

	t/sek.
	S/cm
	V/cm/s
	Omdrejninger
	Cm pr omdrejning
	Omdrejninger pr cm

	0
	0
	0
	0
	

	1
	2,7
	2,7
	3
	0,9
	1,1

	4
	10,8
	2,7
	13
	0,83
	1,2

	8
	21,6
	2,7
	26
	0,83
	1,2

	12
	32,4
	2,7
	38
	0,85
	1,17

	16
	43,4
	2,7125
	51
	0,85
	1,18

	27
	72,4
	2,6815
	83
	0,87
	1,15

	Gennemsnit:
	0,855
	1,165


Vi konstruerer nu, ved hjælp af ovenstående skema og Excel, nedenstående t/s graf. Denne graf er dog ukorrekt, da den umuligt kan have kørt 0,0877 cm efter 0,0 sékunder. Derfor er grafen kun tilnærmelsesvis proportional, grundet accelerationen og måleunøjagtighed.   

Funktionsforskriften der angiver s som funktion af tiden t: s(t)=2,6866x + 0,0877
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Vi korrigerer nu regressionsliniens skæring så denne bliver (0,0). På den måde bliver grafen på sin vis mere korrekt, men upræcis.

Her er funktionsforskriften: s(t)=2,6915x 
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Vi fabrikerer nu, ved hjælp af ovenstående skema, en O/s graf. Denne graf er dog også ukorrekt pga. af måleunøjagtighed.   

Funktionsforskriften for s som funktion af antal omdrejninger: s(O)=0,8693x – 0,3904
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Vi korrigerer nu regressionsliniens skæring så denne bliver (0,0). Igen bliver grafen en kende upræcis.

Her er funktionsforskriften: s(O)=0,8622x 
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Disse angivne forskrifter blev fastlagt ved hjælp af 

Hældningskoefficientens ligning 

a=(y2-y1)/( x2-x1)

Liniens ligning:


y-y0=a(x-x0)

Forskrifterne kan benyttes til at løse de problemstillinger vi blev stillet overfor i konkurrencerne. Vi forklarer nærmere i hver enkelt konkurrence.

Forskrifterne afhænger i høj grad af bilens konstruktion. Hvis bilen er lavet langsom bliver forskrifterne selvfølgelig forskellige fra hvad de bliver ved en hurtig bil. Vi havde en del overvejelser med hensyn til dette under konstruktionen. Efter et lille pænt stykke tid konkluderede vi at små tandhjul og dermed en langsom bil ville være bedre til at udregne præcise afstande – både ved hjælp af hastighed og omdrejninger.

Derudover valgte vi baghjulstræk (ligesom BMW). Dette var ret heldigt da bilen var næsten upåvirket af forhindringer som f.eks. stigningsprocenter.

Øvelse 6:
Formålet med denne øvelse er at lære de forskellige ikoner at kende. Derudover giver det os en øvelse i brug af både omdrejninger og hastighed.

Denne øvelse fik vi desværre ikke udført da bilens konstruktion var et stykke længere undervejs end beregnet. Programmet ser således ud: 
[image: image8.emf]
Programmet starter, omdrejningstælleren er sat til nul i port 2, 2 sek. pause, motor A kører baglæns og motor B kører baglæns, efter 4 sek. kørsel stopper begge motorer. Vinkel/omdrejningsbeholderen er koblet op til en gul beholder og beholderens værdi koblet op til port 2, to sek. pause og begge motorer starter, begge sat til styrke 1, indtil vinkelsensoren har registreret en omdrejning, den er koblet op til en gul beholder og sat i port 2, så stopper begge motorer, program slut.

Konkurrence 1: Kør én meter (to gange)

I første konkurrence fik vi opgivet at vi skulle køre en distance på præcis en 1 meter. Til dette havde vi på den gode side af en time til. Vi gik tilbage til vores ”pit”, vi prøvede først at udregne hvor lang tid det ville tage ved hjælp af vores t/s graf: 100cm/2,6866cm/sek = 37,22 sek. Vi kunne kun indstille timeren i hele sekunder, dette resultat var ganske upræcist, vi ramte hele 4cm forbi. Vi forsøgte herefter med omdrejninger/cm: 100 cm * 1,165 omdrejninger/cm.= 116,5 omdrejninger. Vi benyttede dette i stedet og fandt ud af at vi ramte ganske præcist. Dog var vi omkring 1 centimeter galt på den. Dette konkluderede vi måtte skyldes at vores graf ikke tog ordentlig højde for gnidningsmodstanden og det underlag vi kørte på. Vi lagde derfor en omgang til. 

Programmet var som i oevelse 5, bare med faa aendringer. 
Program start, vi valgte 10 sek. pause for at strække spændingen, vi startede motor A med uret indtil omdrejningstælleren havde talt 117,5 omdrejninger, motoren stoppede, program slut.

Konkurrence 2: Kør x antal centimeter

Vi fik opgivet et interval (0-200cm) som fortalte hvilken afstand vi kunne forvente at vores bil skulle stoppe indenfor.

Et kvarter før konkurrencens start fik vi opgivet at afstanden var 137cm

Denne gang valgte vi helt at se bort fra t\s-grafen, men gjorde ellers som i konkurrence 1.

137cm * 1,165 omdrejninger/cm = 157,275 omdrejninger.

Denne konkurrence var ikke så succesfuld for os som den foregående fordi vi ikke havde taget højde for fejlkilderne. Programmet var ligesom i konkurrence 1.

Konkurrence 3: Kør 75cm plant, derefter x antal centimeter opad

Som opgaven siger fik vi opgivet at vi skulle køre 75cm på det almindelige konkurrencebord for derefter at skulle køre op ad en spånplade et ukendt antal centimeter.

Vi konstaterede at vores maskine fungerede udmærket op ad bakke og ikke led videre tab i fremdriften. Vi regnede ud hvor meget den burde have kørt på et vist antal omdrejninger. Derefter målte vi den distance den havde kørt op ad bakke og vi udregnede at der var et tab på ca. 8%.

Vi lavede en måling med 27 omdrejninger. 27 omdrejninger/1,165 omdrejninger/cm = 23,18cm. Vores bil kørte cirka 1,9cm mindre end den afstand. 1,9cm er cirka 8% af 23,18cm.

Programmet var ligesom de foregående.

Vi fik kort før start opgivet at den samlede afstand var 137cm.

1,165omdrejninger/cm/100*8=0,0932omdrejninger/cm

1,165omdrejninger/centimeter+0,0932omdrejninger/centimeter=1,2582omdrejninger/cm

75cm * 1,165 omdrejninger/cm + 67cm*1,2582omdrejninger/cm=171,67omdrejninger.

Da vi huskede fejlkilderne denne gang valgte vi at lægge 2 omgange oveni idet vi også tog højde for vindmodstand og negativ energi fra vores konkurrenter (.

Desværre brød det hele sammen for os i denne øvelse da maskinen gik mere eller mindre i stykker da den nåede til bakken. Dog fik vi den efter nogle få reparationer til at ramme målet temmelig præcist.

Logbog:

8:00 – Mødetid

8:07 – Holdet kom

8:30 – Introduktion ved KK og Bi

8:45 – Arbejdsopgaver fordelt

9:30 – Lars og Niklas bliver frataget opgaven at bygge bilen og bytter med Kasper og Jeppe. 

10:30 – Al programmering overstået bilen stadig under vejs.

11:00 – Bilen færdig 2,5 timers arbejde overstået.

11:15 – Foretog målinger og indsatte dem i Excel og en t\s graf

11:30 – Alt klart, venter på instrukser

12:30 – Den første opgave løb af stabelen

13:00 - Raceren viste sit værd og vandt suverænt

13:05 – Anden opgave uddelt 

14:15 – Ved at benytte vores data endte vi på en fornem andenplads.

14:20 – 3. opgave uddelt 

15:00 – Grundet tekniske problemer vandt vi ikke denne disciplin.

15:10 – Oprydning

15:40 – Slut på en succesfuld dag.   

Fejlkilder:

· Måleunøjagtighed: Da vi arbejder med meget små tal, kan det volde os nogen kvaler. F.eks. kan en lineal være upræcis eller vi kan som mennesker komme til at runde op/ned

· Acceleration: Især t/s grafen var meget upræcis da vi ikke lige kunne regne accelerationen ud på stående fod. Fejlen udlignedes dog efterhånden mere og mere. Men da vi helt valgte at se bort fra denne udregningsform var det ikke noget stort problem for os. 

· Skæve hjul: Da vores hjul var skæve ville vores bil hele tiden køre mod venstre, derfor er der jo lidt længere at køre end man egentlig skulle. Dette problem bliver større desto længere man kører. Det var en af grundene til at vi var nødt til på længere afstande at lægge 1-2 omgange ekstra til.

· Underlaget: Der er for det første en gnidningsmodstand der gør at bilen har svært ved at komme ud af starthullerne derfor sænker den bilen. Dette er endnu en af de fejl som bliver udlignet efterhånden. En anden underlagsfejl er hældningen af bordet. Materialet bilen kører på har også stor betydning f.eks. har en bil der kører på is en enormt lille gnidningsmodstand som medfører at den ikke kører så stærkt. Vi kan i øvrigt bemærke at materialet i konkurrencerummet er sværere for bilen af køre på så vi var nødt til at sætte 1-2 omgange ekstra på.

· Batteri: Vores batteri løb i løbet af dagen mere og mere tør for strøm hvilket muligvis har haft indflydelse på motorens ydelseskræft

· Bremselængde: I det vores bil kører med høje hastigheder som f.eks. 2,7 cm per sek. Kan det jo ikke undre nogen at der kommer en bremselængde.

Konklusion: 

Vi kan konkludere af forløbets formål blev opfyldt ganske godt. Det lykkedes os efter megen svie og smerte at konstruere et køretøj der kunne løse alle konkurrencerne særdeles tilfredsstillende. Der er blevet stillet krav til vores funktions forståelse og vi fik rig mulighed for at benytte den i praksis. Det medførte at vi fik en bedre forståelse for hvad der egentlig foregår når vi arbejder med funktioner. Vi fik afprøvet vores evne til at arbejde sammen og det fungerede udmærket, vi klarede os uden en såkaldt leder. Personligt ville vi give Lego ret i at ”Hard fun” er meget lærerigt.   
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Ark1

		t/sek		s/cm				Omdrejninger		cm pr omdrejninger		omdrejninger pr cm

		0		0				0		0		0

		1		2.7				3		0.9		1.1

		4		10.8				13		0.83		1.2

		8		21.6				26		0.83		1.2

		12		32.4				38		0.85		1.17

		16		43.4				51		0.85		1.18

		27		72.4				83		0.87		1.15

								Gennemsnit:		0.855		1.165
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Ark1

		t/sek		s/cm		V/cm/s		Omdrejninger		cm pr omdrejninger		omdrejninger pr cm

		0		0		0		0		0		0

		1		2.7		2.7		3		0.9		1.1

		4		10.8		2.7		13		0.83		1.2

		8		21.6		2.7		26		0.83		1.2

		12		32.4		2.7		38		0.85		1.17

		16		43.4		2.7125		51		0.85		1.18

		27		72.4		2.6815		83		0.87		1.15

								Gennemsnit:		0.855		1.165
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Ark1

		t/sek		s/cm				Omdrejninger		cm pr omdrejninger		omdrejninger pr cm				Omdrejninger		s/cm

		0		0				0		0		0				0		0

		1		2.7				3		0.9		1.1				3		2.7

		4		10.8				13		0.83		1.2				13		10.8

		8		21.6				26		0.83		1.2				26		21.6

		12		32.4				38		0.85		1.17				38		32.4

		16		43.4				51		0.85		1.18				51		43.4

		27		72.4				83		0.87		1.15				83		72.4

								Gennemsnit:		0.855		1.165
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Ark1

		t/sek		s/cm				Omdrejninger		cm pr omdrejninger		omdrejninger pr cm				Omdrejninger		s/cm

		0		0				0		0		0				0		0

		1		2.7				3		0.9		1.1				3		2.7

		4		10.8				13		0.83		1.2				13		10.8

		8		21.6				26		0.83		1.2				26		21.6

		12		32.4				38		0.85		1.17				38		32.4

		16		43.4				51		0.85		1.18				51		43.4

		27		72.4				83		0.87		1.15				83		72.4

								Gennemsnit:		0.855		1.165
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