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Sammanfattning

Bakgrunden till den har laborationen &r att man ska fa se hur det fungerar att jobba med
programmering nara hardvaran och att introdusera ett satt att 6va pa att felsoka kod.

Malet med uppgiften ar att fa roboten att réra sig efter den svarta linjen.

Medan syftet ar att ge studenten en introduktion hur det ar att plugga som ICT student och vilken
arbetsmetodik som anvands.

For att genomféra laborationen behovs ett program och en drivrutin for att datorn ska kunna
kommunicera med roboten. Dessa behovs laddas ned innan man bérjar med uppgiften. Resten av
genomfdrandet gar ut pa att felsoka ett fardigt program och goéra korrigeringar av det sa att roboten
foljer linjen.

Resultatet analyseras och det undersoks varfor det gick som det gjorde och hur resultatet kunde
forandrats om en annan metod anvants under genomférandet.

Efter detta diskuteras arbetsmetoden som anvindes for att I6sa problemet. Ar det bast att testa sig
fram eller ar det bra att |dsa vad syntaxen betyder innan man borjar testa och korrigera?
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1. Inledning

Den har laborationen gar ut pa att man ska felsdka en annan persons kod till en legorobot som ska
folja en svart linje pa marken. Det har gor att studenten far en kédnsla fér programmering och fér hur
en riktig ingenjor arbetar och hur man jobbar i grupp och kan behova hjalpa en annan person med
att felsdka deras kod.

1.1 Bakgrund

Laborationen utfors pa ett satt som liknar det som anvands nar man ska programmera mot annan
mer relevant hardvara som en ingenjor skulle kunna anvanda. Labben innehaller dven felsékning av
en annan persons kod. Det har kan vara anvdandbart da man ofta jobbar i par eller i grupp pa ett
foretag och da kan hjélpa andra personer i gruppen. Det ar dven introduktion till det arbetsatt och
den noggrannhet som behdvs nar man programmerar.

1.2 Syfte och malsittning

Malet &r att man ska fa roboten att dka langs med en linje och korrigera sin fardriktning genom att
kora langsammare eller snabbare pa de olika hjulen. Eftersom koden &r fardigskriven ar syftet att
gora sma korrigeringar i koden sa att roboten gor det den ska.

Syftet ar att pa ett intressant satt ge en introduktion till programmering genom att arbeta i par. Men
dven att fa studenten att tanka enligt det arbetsatt och med den precisionen som en ICT student
behover.

2. Genomforande

Inledningsvi gick vi igenom Lab-PM for att fa en bild av vad uppgiften var och vilken programvara som
behovdes for att genomféra laborationen. Den utvecklingsmiljé och drivrutin som krdvdes laddades
ner. Sedan laste vi in koden i programmet. Det forsta steget av felsokningen ar att kompilera koden
for att se om det ar nagra fel pa syntaxen. Alltsa om det dr nagot som programmet inte forstar hur
det ska tolka. Nar man inte langre har nagra syntaxfel kan man lasa in programmet i roboten for att
se vad som hander nar roboten kér koden och skapa sig en uppfattning for vad som ar fel med hur
roboten beter sig. Efter detta forsokte vi forsta oss pa vad de olika delarna av programmet gjord och
vilka komandon for att kéra motorerna osv. Nar vi hade identifierat de olika felen dndrade vi sa att
roboten sa till ratt utgangar att kdra och tolka informationen fran sensorerna pa ratt satt. Slutligen
sag vi till att roboten skrev ut den texten som den skulle skriva ut och att texten sag ut som vi ville att
den skulle se ut.
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3. Resultat

Radnummer | Ny kod Kommentar

34 String Vi dndrade fran int till string

92 OUT_C Vi dndrade utgang som koérdes fran A till C

94 OUT_C Vi dndrade utgang som koérdes fran A till C

76 IN_3 Vi dndrade ingangen den hamtade informationen
om ljust och morkt till den optikska censorn istallet
for den som satt uppe pa.

94 SpeedFast Vi dndrade sa att nar det blev for ljust sa korde man
fortare pa det ena hjulet &4n det andra sa att den
korrigerar sin riktning lite.

98 SpeedSlow Vi dndrade sa att nar det blev for ljust sa korde den
snabbare pa det andra hjulet och korrigerade sin
riktning lite.

86 OUT_BC Vi dndrade sa att den stannade pa bada hjulen.
Innan stod det OUT_AB

2 #define SpeedSlow 30 Vi dndrade den langsamma av farterna till 30 for att
den optiska censorn skulle hinna med och mata om
det var ljust eller morkt.

3 #define SpeedSlow 50 Vi dndrade den snabba hastigheten till 50 s3 att
den optiska censorn skulle hinna med att mata om
det var ljust eller morkt.

46 TextOut(0, (LCD_LINE2 - (8*i)), | Vitog bort -16. Eftersom det gjorde sa att den

namesli]); skrev ut vara namn pa samma rad som den skrev ut
gruppmedlemmar. Det gjorde att bara halften av
det som skulle skrivas ut skrevs ut.

35 "Hampus", Vi andrade sa den skulle skriva ut mitt namn.

36 "Oskar" Vi dndrade sa den skulle skriva ut min kompis
namn.

4. Analys

Resultatet var att vi hade andrat mindre delar av koden och lyckades fa roboten att folja linjen. Det

mestadels bra med genomférandet kunde dock vissa saker genomforts battre om vi gjorde det pa ett

annat satt. Om vi hade kopplat om sensorerna istallet for att skriva om koden hade det gatt lite

fortare och vi hade inte behovt dndra pa sa manga olika stéllen. Det hade formodligen gatt fortare

om vi hade ett mer strukturerat angripsatt nar vi borjade med felsékningen av koden. Om vi hade

tankt efter mer noggrant vad som hande pa de olika raderna hade det formodligen gatt fortare att

hitta alla problemen med koden. Eller om vi anvdnde oss mer av API:n och sokt upp vad de olika

komandona gjorde hade det varit mer effektivt.

Om man analyserar koden marker man vilka delar av koden som spelade roll for hur roboten betedde

sig. Main Tasken borjar med att man satter tva funktioner som ska kéras helatiden medan

programmet kor. Den forsta av dessa tva ar en task som kollar om den sensorn som sitter langs fram

blir paverkad av att roboten kor in i nagot. Den hér tasken bestar av en while loop som kor hela

tiden. I den finns det en if-sats som kollar om sensor 1 eller 4 blir paverkad. Om nagon av de har
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sensorerna blir paverkade kommer en lite melodi kommer spelas upp, gruppensmedlemmar kommer
skrivas upp pa skdarmen, den variabeln finished satts till true och efter 20 sekunder avslutas
programmet. Den andra av de tva tasks som koérs hela tiden under programmets korning borjar med
en loop som kors helatiden. Sedan kommer det en if-sats som kollar om variabeln finished ar true.
Om den ar det kommer bada hjulen att stannas och man kommer hoppa ur loopen genom att
anvanda break. Om finished inte ar true kommer programmet ga vidare. Sedan anropas funktionen
readLightSensor(). Den har funktionen kollar vad den optiska sensorn ldser av och sparar det i
variabeln lightIntensity. Eftersom variabeln ar global och géller i hela programmet behdver den inte
returneras. Sedan kommer det en variabel en if-sats som kollar om variabel ar minder an makrot
TopThreshold. Om den ar det kommer ett av hjulen att kdras i normalfart. Om variabeln ar storre an
TopThreshold kommer hjulet att kéras med en snabbare hastighet sa att roboten svdnger. Efter detta
gar programmet in i en ny if-sats som kollar om variabeln d&r mindre an stérre dn makrot
BotThreshold om det ar det kommer det andra hjulet att kéra med samma fart som innan. Om
variabeln ar mindre an BotThreshold kommer det andra hjulet att koras fortare sa att roboten
svanger at andra hallet.

5. Diskussion

Labbens mal var att vi skulle fa en mjuk start till programmering néara hardvara dar det &r ganska
enkelt. Det var dven att vi skulle fa roboten att folja en linje medhjalp av en ljuskénslig sensor. Dessa
mal ar ganska latta att uppna med tanke pa att koden redan var klar och det bara var en enkel
tankeovning att hitta felen och korrigera dem. Dock gick inte allt felfritt. Det storsta problemet vi
stotte pa var det som var angaende displayen eftersom det dels kréavdes en forstaelse av vad
funktionen som matade ut text pa displayen gjorde och dels fa en forstaelse fér vad det var som
gjorde att det skrev ut de olika strangarna pa varandra. Det gjorde att jag larde mig lite mer om hur
det gar till under en labb nar man pluggar pa hogskolan och att men inte far allting serverat for en
utan att man maste sdka upp informationen sjalv. Vilket kommer vara viktigt nar man pluggar pa en
hogskola. Programvaran NXC ar bra ur de synpunkter som vi anvande den. For att 16sa problemet
testade vi oss fram genom att andra pa kod for att se vad som hande. Detta var kanske inte det mest
effektiva tillvagagangssatten. Det hade formodligen gatt fortare att leta reda pa vad al syntax
betydde och sedan dndra pa delar som behdvdes istéllet for att andra pa kod dér vi trodde att felet
kunde vara.
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Egen anteckning Korrigera inlagg m
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Hampus Hammersberg

Labben i introdata var intressant. Det kiandes dock som att vi inte forstod sa
mycket utan mest provade oss fram istallet for att satta oss ner och tanka
dver vad som hande i programmet. Sedan var koden i programmet skriven
pa ett satt som jag &r ovan vid. Masvingarna satt pa konstiga stallen och
liknande. Jag gillar i Gvrigt inte hardvarunara programmering utan
objektorientering. Det &r for mycket olika kommandon och olika infutgangar
att halla reda pa och att man ska halla reda pa var texten visas pa displayen.
Men uppgiften var bra och man fick var tvungen att tanka lite dver hur man
skulle &ndra koden.
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