 
Elevrapport, første version 

1. udkast til rapport fra Gruppe 4, Peter, Jacob, Martin og Hasim

Kommentarer i margen  og til sidst er lærerkommentarer.

Opgave 1:

I skal gøre rede for jeres løsning af problemet i robolab-konkurrence 1 ”kør 1 meter”

Inddrag jeres overvejelser og resultater fra journal 1. Husk at medtage jeres program inklusiv forklaring.

Da vi skulle vælge hvilken robot vi ville bygge, satte vi os ned og diskuterede vores ideer. Vi blev enige om at bygge en robot med larvefødder, men efter vi havde lavet den, kom vi hurtigt frem til den konklusion at den ville være for ustabil.

Vi diskuterede så hvordan en stabil robot er bygget, og vi kom frem til at den smarteste måde måtte være at bygge vores robot med traktorform.

Vi diskuterede så hvordan vores robot skulle køre. Vi startede med at lade den køre på tid, men det var alt for utilregneligt fordi kørelængden var forskellig på de forskellige underlag.

Så kom vi op med den ide at i stedet for tid, brugte vi en omdrejningstæller. Vi satte en lav fart på, så at bremselængden blev mindst mulig.

Programmet var således:¨
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A-motoren og B-motoren starter samtidigt på den laveste hastighed. Når omdrejningstælleren har kørt 96/16 omdrejninger stopper motorerne og programmet stopper.

Opgave 2 – ”kør afstanden x”

Grubbe 4: Peter, Martin, Jacob & Hasim

Variable: Kørelængden og omdrejninger.

Afhængig: Kørelængden.

Uafhængig: Antal omdrejninger.

Sammenhængen mellem de variable er ikke proportionel, men det er en lineær sammenhæng.

Idé

For at finde sammenhængen mellem omdrejninger og kørelængden, må vi indsamle nogle måledata. Vi kan kontrollere robottens kørelængde ved hjælp af vores omdrejningstæller. 

Idéen vi brugte for at få robotten til at køre afstanden x, var at måle kørelængden for forskellige antal omdrejninger, og plotte dem ind i tabelfunktionen på grafregneren og udføre lineærregression. Tendenslinien blev grundlag for sammenhængen mellem kørelængde og omdrejninger.  

Konstruktion 

Robotten var konstrueret simpelt: to motorer, 4 hjul, baghjulstrukket, omdrejningstæller på foraksen, lys. 
 

Program

[image: image2.emf]888


Grønt lys ( motor A og B starter ( motorerne stopper efter y-omdrejninger ( Rødt lys.

Måledata

	Omdrejningstal:

 y
	kørelængde i cm:

 x
	kørelængde pr 1/16 tak: 

x/y

	10
	6,4
	0,64

	50
	31,5
	0,63

	100
	61,0
	0,61

	200
	120,5
	0,60

	500
	300,0
	0,60
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Hver tælle-tak i omdrejningstælleren ( 1/16 omdrejning ) er ca. 0,6 cm. 

Hver cm er ca. 1,6 tælle-tak.

I teorien er der proportionalitet, da kørelængden på en omdrejning ikke aldrig ændres. I praksis holder det ikke helt, og man er nød til at lave nogle testninger af forholdet mellem kørelængde og omdrejninger. Ud fra dataen fra forsøgene kan der laves lineærregression, tendenslinien er mere præcis i praksis.



Problemer undervejs

Det forløb uden problemer.
Opgave 3

Se opgave 2 for måledata.

a)

Kørelængden som en funktion af omdrejningstallet:


      y = 0.598∙x + 1.02

b)

Omdrejningstallet som en funktion af kørelængden:

            y = 1.6721∙x – 1.7024
 

c)

Se Billag 1 og 2 på næste side.

d)

Vognens kørelængde ved et omdrejningstal på 85:

y = 0.598 ∙ 85 + 1.02 = 51.85cm

Hvis vognens omdrejningstal er sat til 85, så vil vognen køre:

          51.85cm

e)

Vognens omdrejningstal ved en kørelængde på 432cm:

y = 1.6721 ∙ 432 – 1.7024 ≈ 721

Hvis vognens kørelængde skal være 432cm, så skal vognens omdrejningstal være:      721

f)

Se Billag 1 og 2 på næste side.(I selve rapporten vil kontrolpunkterne være makeret)

Billag 1

[image: image1.emf]96

Billag 2
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Øvelserne:

Øvelse 1)

[image: image4.emf]
Robotten starter med at tænde lampen i port A. Efter 10 sekunder slukker lampen, og robotten afslutter automatisk.

Øvelse 2)

[image: image5.emf]72


Robotten starter med at kører frem ad i 10 sekunder, derefter kører den baglæns i 72 omdrejninger, og derefter stopper den automatisk.

Øvelse 3)

[image: image6.emf]
2 motorer starter, hvis robotten opservere mørke med lys censoren, så stopper den og kører baglæns et øjeblik indtil det bliver lyst igen.



Øvelse 4)

[image: image7.emf]5


Programmet starter med:

Den gule beholders værdi sættes til 0 og derefter sker der en landing. En sammenligning af den gule beholders værdi og numeriske konstant, som er 5.

Fordi 0 er mindre end 5, så vil den derfor vælge den nederste streg. Den nederste streg starter med en vent på tryk knap der er forbundet til en trykcensor på port 2. Den gule beholders værdi bliver øget med 1 og derefter sender den røde pil op til den røde landing.

Efter den røde landing vil den blive ved med at vælge den nederste streg, med mindre at beholders værdi er større en den numeriske konstant.

Hvis beholderens værdi er større så blive den øverste streg valgt og der sker følgende:

Lampen A starter og lyser i 4 sekunder, som er tilsluttet til port A.

Senere mødes de to streger igen med hinanden i en forgrenings samling, og derefter afslutter programmet
.

Vi valgte herefter at lave ((Miniprojekt om ”vogn med lyssensor og omdrejningssensor” (øvelse 8-10)):

Øvelse 8)

[image: image8.emf]
Vinkelcensoren bliver nulstillet i port 2, i 2 sekunder
. Motor A kører tilbage sammen med Motor B i 4 sekunder, derefter bliver alle porte slukket
. Vinkel beholderen øger den gule beholders værdi og værdien på port 2 i 2 sekunder, derefter kører motor A og B fremad med styrke 1.  Omgangstælleren på port 2 tæller den gule beholders værdi og derefter stopper ABC alle portene. Programmet sluttes.



Opgave 5)

Robolab var inspirerende og ikke mindst sjovt, da vi fik lov at konstruere robotterne selv.

Vi synes at det var en god ide med konkurrencer, da det var med til at motivere os, og gav 

naturligvis også spænding. 

Vi samarbejdede godt sammen, selv om der en gang imellem var en der meldte sig ud af gruppen.

Vi fik øvet os i at lave lineær regression og vi fik et set variable kontrol i praksis.

Det skriftlige var også med til motivere os.

Selv om der var lidt problemer med Netstudier er det et godt arbejdsredskab. Netstudier gav kun problemer som fx at nogle af gruppe medlemmerne ikke kunne logge ind på Netstudier hjemmefra.
Lærerkommentar, generel: Jeg synes I har fat i mange gode elementer i jeres rapport, og I er nået langt. I skal med at gøre sproget mere klart og tydeligt, og så kan I godt gå lidt mere i dybden med hvad I har overvejet, hvad I konlkluderer og hvorfor. På det formelle go lay-outmæssige plan er der jo stadig nogen mangler, I skal selvfølgelig samle rapporten i ét dokument m. sidetal, navne mv.
� EMBED Excel.Sheet.8  ���





� EMBED Excel.Sheet.8  ���








�Hvilken ide havde I om sammenhængen mellem kørelængde og omdrejningstal?


�Hvordan kom I frem til at omdrejningstallet skulle være 96?


�Diskuter også hvilke andre variable, der kan påvirke bilens kørsel (Dem som I holder konstante)





Hvordan ved I at sammenhængen er lineær men ikke en  proportionalitet? Det kan I vel først konkludere efter databehandlingen, men jeg synes at det er en meget relevant at diskutere de mulige modeller under punktet ”Ide”


�Hvad havde I lagt vægt på under konstruktionen? Hvilke overvejelser  havde I haft?


�Hvorfra kommer omdrejningstallet på 888


� Det kunne være interessant hvis I kunne vise præsentere begge modeller og  så vise at den ene model er bedre end den anden. I kan jo evt bruge konkurrence kørlsen som testresultat.


�Kan I ikke markere aflæsningerne til opgave d og e på graferne?


�Uklart formuleret! 


�Her skal I også arbejde mere med sproget, for at det skal være umisforståeligt. Det skal goså fremgå klart hvad programmet overordnet set gør- og hvordan den robot, der kan køre programmet må være konstrueret. HVormange tryksensorer er der f.eks. involveret?





�Der er blot 2 sek. Pause i programmet!


�Dvs. mototerne stopper!


�Igen- den overordnede funktion i programmet skal fremgå klarere!






Robolab i 1z, 2002-2003, Virum Gymnasium

Signe Kvist Mengel og Christine Holm
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		Omdrejningstal:		kørelængde i cm:		el. kørelængde pr 1/16 tak:

		x		y		y/x

		10		6.4		0.64

		50		31.5		0.63

		100		61		0.61

		200		120.5		0.6

		500		300		0.6
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