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Sammanfattning

| denna laboration har vi programmerat och felsékt en LEGO-robot. Robotens uppgift var att folja en
svart linje samt att visa samtliga gruppmedlemmars namn pa dess display. Var uppgift var att se till
att roboten utférde detta. Vi anvande oss utav programvaran NXC och felsokte det program vi blivit
tilldelade och korrigerade detta tills vi uppnadde malet med laborationen. Vi testade oss metodiskt
fram och stotte pa en del problem pa vagen, vilka vi diskuterade, 16ste och beprévade for att till sist
uppna det resultat laborationen var &mnad for. Laborationen gav dven en inblick i hur
ingenjorsarbetet ar uppbyggt och framfor allt tillvagagangssattet vid utbildningen pa ICT.
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1. Inledning

Denna laboration gar ut pa att introducera programmering i form av parprogrammering. Malet ar att
studenterna ska lara sig att felsdka och 16sa de problem som uppstar i en programmeringskod.
Laborationen ger en viss kainnedom i hur en ingenjor arbetar och en forstaelse for hur stor del av
arbetet som faktiskt bestar av noggrannhetstank. Syftet med denna laboration var att upptéacka och
korrigera alla fel i programmeringskoden i LEGO NXT i programmeringsspraket NXC och pa det sattet
fa LEGO Mindstorms-roboten att verkstalla sina uppgifter pa dnskat satt.

1.1 Bakgrund

Det ar som ingenjor viktigt att kunna samarbeta och yrket sammankopplas ofta med att komma fram
till I6sningar och att utforma olika system. Detta kan generellt delas upp i fyra olika faser:

Idéframtagning
Design
Implementering och verifiering

P wnNPR

Driftsattning och underhall

1.2 Syfte och malsittning

Syftet med denna laboration och rapportskrivning var att pa ett forhallandevis enkelt satt, presentera
programmering i form av parprogrammering, att visa hur man gar till vaga vid ingenjorsarbete och ge
traning samt vana att arbeta med de IT-system som férekommer under utbildningen vid ICT-skolan.

En viktig del av syftet var dven att ge en bra grund till ett produktivt programmeringsarbete
framledes genom att ge tréning i bade felsokning, verifiering och testning. Samt att genom sma enkla
fel i kodningen pavisa att det kan uppsta ovantade resultat vid kdrning av ett program och saledes
bidra med ett mer noggrant satt att tanka.

2. Genomforande
Forberedelser infor laborationen bestod av att |dsa igenom det Labb-PM studenterna blivit tilldelade,
samt att ga igenom guiden “Programming LEGO NXT Robots using NXC.pdf” for att bekanta sig med

programmering i NXC.

Vid sjalva laborationstillfillet laddades programvaran Bricx Command Center ned, drivrutinen LEGO
NXT samt programkoden Linefollower. Dessa tre fanns att tillga i kursens kursmaterial pa Bilda.
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Arbetet under laborationen utfordes parvis, dar studenterna tillsammans atgardade de fel som

upptacktes i programkoden under laborationens gang. Nar programkoden innehdll fel noterade

programvaran BricxCC detta samt vilken rad felet lag pa.

LEGO- robotens mal var forst att visa namnet pa samtliga gruppmedlemmar som parvis deltog under

laborationen pa dess display, och darefter rora sig langs en svart linje formad till en halvcirkel fran

vagg till vagg i vardera riktningen. Efter varje andring som gjordes i koden 6verfordes den till roboten

for att sedan lata roboten testkoras langs den svarta linjen. Detta gjordes for att se om den nya

programkoden var korrekt eller ej. For att se var i programkoden dndringarna skulle ske,

analyserades robotens tva motorer A och B. Om en motor gick fér snabbt eller langsamt kunde detta

justeras i programkoden sa att det i sin tur skulle fa roboten att halla sig langs den svarta linjen.

Studenterna fick tillsammans analysera programkoden for att bilda sig en uppfattning om robotens

uppgift och framst hur den var skriven for att sedan kunna kombinera de tva if-satserna s3 att

roboten rorde sig langs den svarta linjen.

Ytterligare en felsokning var att praktiskt taget byta ingang pa en sladd till ljussensorn pa roboten.

Genom diskussion och samarbete parvis emellan samt analys av robotens rorelse och programkod

kom gruppen fram till en 16sning och roboten rérde sig langs den angivna linjen i vardera riktningen.

Laborationen tog cirka 3 timmar.

3. Resultat

Radnummer Ny kod Kommentar
34-37 string groupMembers [ ] = { Andrade int till string, lade till
”"Anna”, "Rebecka”, ”Ida” }; namn med citationstecken och
lade till semikolon i slutet.
40 void printNamesToScreen Vi tog bort semikolon.
(string names [])
46 TextOut(O, (LCD_LINE2-(8*i)), Vi tog bort -16, for att namnen
names [i]); skulle kunna visas pa skarmen.
50-55 Y A */ Vi tog bort kodraderna, ej en
del av robotens uppgift.
76 IN_3 Andrade till IN_3 istéllet for
IN_1
92 OnFwd (OUT_A, SpeedFast); Fel motor/hastighet.
94 OnFwd (OUT_A, SpeedSlow); Fel motor/hastighet.
98 OnFwd (OUT_B, SpeedFast); Fel motor/hastighet.
100 OnFwd (OUT_B, SpeedSlow); Fel motor/hastighet.
115 Tog bort dance () pa grund av

att det ej var robotens uppgift
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Ett av resultaten fick vi da vi bytte sladd pa Light Sensor eftersom roboten inte reagerade pa den
svarta linjen 6verhuvudtaget. Vi bytte till ratt input, alltsd IN_2 till IN_3.

4. Analys

Rad 34-37 andrade vi int till string och lade till namn med citationstecken och semikolon i slutet,
anledningen till detta var att vi ville ha namn dar istallet for nummer. Darav andring fran int till string.

Vi raderade en variabel -16 i en funktion, vilket gjorde att samtliga namn i gruppen syntes pa
robotens skarm(se rad 46 tabellen). Eftersom namnen var variablar och vardet pa i behdvde vara
storre an O for att loopen skulle fungera tog vi bort -16.

Rad 76 andrade vi fran IN_1 till IN_3 da vi ville aktivera robotens ljussensor.

Rad 92, 94, 98 och 100 dndrade vi for att fa roboten att ga langs den svarta linjen. Det vi ville var att
om(if)ljusintensiteten var mindre dn 630(TopThreshold) sa skulle A ga snabbt om inte detta var
fallet(else)skulle A ga langsamt. Om(if) ljusintensiteten var storre dn 600(BotThreshold) skulle B ga
snabbt och om inte detta var fallet(else) skulle B ga langsamt. Det vi kom fram till var att A och B
startar ju pa SpeedSlow och gar till SpeedFast nar sensorn nar linjen och det &r da roboten kan hitta
tillbaka till startpunkten i loopen. Sa néar sensorn inte kanner av det svarta stracket justeras de tva
motorerna till lamplig hastighet for att hitta tillbaka till den svarta linjen och fortsatta langs den for
att sedan kunna vanda.

Det vi ocksa gjorde var att vi kommenterade bort Dance da den ej fyllde nagon funktion i denna
laboration.

5. Diskussion

Det egentliga malet med laborationen var val framst att felsoka programmet och fa roboten att
fungera sa som det var onskat. Syftet var ju att fa en inblick i hur programmering fungerar och dven
en introduktion éver hur man arbetar pa ICT samt att skriva en laborationsrapport. Det tog oss tre
timmar att fa allt att fungera, vi testade oss fram och diskuterade med varandra speciellet hur vida
roboten skulle bete sig nar den kdande av en viss ljusintensitet. Det kom vi fram till med hjalp av
diskussion, vi ritade upp scenariot pa tavlan vid ett par tillfdllen och sedan skrev vi in i programmet
vad vi kommit fram till och beprdvade vara teorier.

Programvaran i sig verkar vara ett bra och anvandbart program, nagot svart att avgéra efter att ha
anvant det en gang. Men det var definitivt intressant att fa programmera for forsta gangen och bra
metod att arbeta parvis for att kunna bolla idéer.
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Referenser

Labb-PM
https://bilda.kth.se/courseld/12708/content.do?id=23767349

Programmeringsguide
https://bilda.kth.se/node.do?id=23767435

Bilda Kursmaterial for att installera programvara och drivrutin
https://bilda.kth.se/courseld/12708/content.do?id=23767338

API for spraket i NXC
http://bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/nxcapi/index.html
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Du haringa privata sidor. Privata sidor
Hejt visas bara for dig. Du kan senare flytta
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Idag har jag haft en laboration i introdata, vi har felsékt en kod i programmet NXC fér att 14

en LEGO-robot att réra sig komekt langs en linjel

Portfolio

Du har inga sidor i din porifolio. Sidor i din
portfolio visas for besokare till din profil

Taggar

Anna Eklind skrev inlagget | 26 augusti 15:39 ) L
Du har inte taggat nagot har an

Kommentera inlagget ...

PAPPERSKORG

eller skriv ett nytt inlagg

Informationsteknik KTH Sida6avb


https://bilda.kth.se/courseId/12708/content.do?id=23767349
https://bilda.kth.se/node.do?id=23767435
https://bilda.kth.se/courseId/12708/content.do?id=23767338
http://bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/nxcapi/index.html

