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Sammanfattning

Den har rapporten beskriver hur en uppgift I6stes for att fa en LEGO-robot att utféra en given uppgift
med hjalp av redigering av ett befintligt program. Vi programmerade i par och redovisade uppgiften
nar uppgiften var avklarad.



Legorobot Johan Andersson 2012-08-28

Innehallsforteckning
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1. Inledning

Laborationen genomfordes for att fa kunskaper i enklare programmering och for att fa en inblick i
skolans olika hemsidor och med dem kunna andra ett befintligt program for att fa en LEGO-robot att
folja en linje.

1.1 Bakgrund

Bakgrunden till laborationen var att introducera problemldsning och programmering for oss
studenter pa ICT-skolan da detta kommer att bli en del av varan kommande utbildning och dven
inom det framtida yrkeslivet. Laborationen ingick i en introduktionskurs i datateknik som ar en
forberedande kurs for studerande vid ICT-SKOLAN i Kista.

1.2 Syfte och malsattning

Syftet med laborationen var att vi efter laborationen skulle ha lart oss att anvanda skolans olika sidor
pa internet for att leta information och for att I6sa givha uppgifter, samt att ge en introduktion till
programmering till de som inte hade programmerat innan.

Malet var att |6sa en uppgift som gick ut pa att fa ett fardigt program skrivet i NXC, ett
programmeringssprak som liknar C, att fungera sa att en legorobot kunde félja en linje pa marken
och avsluta med att spela upp en signal samt visa laborationsdeltagarnas namn pa dess display.

2. Genomforande

Hur genomfordes laborationen och med vilka metoder? Beskriv olika praktiska moment sa som
genomgang av Labb-PM, nedladdning och installation av programvara, kodgranskning, hur
parprogrammeringen gick till, I6sande av uppgiften, testkdrning osv.

Vi genomforde laborationen med parprogrammering, vilket innebar att vi jobbade i par dar den ena
programmerade och den andra testade roboten och sedan byttes uppgifterna nagra ganger.
Metoden var ett effektivt satt att hjalpa varandra och lara av varandra pa.

Var uppgift var att redigera ett fardigt program skrivet for att fa roboten att folja en linje pa marken,
men som man medvetet hade smugit in fel i. Roboten skulle félja linjen, kéra in i en kartong och
spela en trudelutt och visa vara namn i en display. Till var hjélp hade vi en Windowsdator med BrixCC
installerat, som ar ett program som anvands for att kompilera kod och flasha roboten via USB. Utover
detta behodvde vi installera en drivrutin for att kunna flasha roboten.

Vi hade mojligheten att se koden redan innan sa ett par saker hade jag redan innan upptackt, men vi
tog det fran grunden, steg for steg. Sa fort ett fel uppkom sa l6ste vi det pa det satt vi trodde var det
smidigaste.
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3. Resultat
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Radnummer Ny kod Kommentar
2 #define SpeedSlow 20 Sankte den ”laga” hastigheten
3 #define SpeedFast 50 Sankte den "hoga” hastigheten
35 "Martin", "Johan" La till namnen som skulle skrivas ut pa
displayen.
45 TextOut(0, (LCD_LINE2 - (8*i)), Fick texten att placeras ratt pa displayen.
names[i]);
68 lightIintensity = SensorRaw(IN_3); Bytte till ratt sensor till ljussensorn.
82 if(lightintensity > TopThreshold) Bytte till >, alltsa 6ver TopThreshold
84 OnFwd(OUT_A, SpeedFast); Bytte till en annan hastighet.
84 Wait(100); Lat roboten kéra "inat” kurvan lite langre
tid varje gang.
88 if(lightIntensity < BotThreshold) Andrade fran >.
92 OnFwd(OUT_AB, SpeedSlow); Bada motorerna gar "sakta”.
114 //dance(); Kommenterade bort dance sa den inte
startade direkt, den skulle avsluta.
4. Analys

Analysera kort resultatet av laborationen. Varfor gick det som det gick? Vad gick bra/daligt? Vilka

funktioner/loopar/variabler/villkor lag bakom robotens beteende?

Vi holl pa drygt en timme, vi korde fast ett tag da vi inte upptackte att fel sensor var angiven i

programmet till ljussensorn. Annars lyckades vi I6sa de problem som uppstod. Vi hade dven svart

med att veta om det var éver topTopThreshold som roboten tyckte det var ljust. Det |6ste vi genom

att lagga in kod for att kunna se i displayen om den skrev ljust eller mérkt da den kérde Gver den

svarta tejpen som var linjen. Jag dr medveten om att vi sdkert kunde ha I6st uppgiften bade med

farre andringar och pa ett snyggare satt men i 6verlag ar jag n6jd med vart arbete.

Det varan robot gjorde var att nar den kdrde in pa den svarta tejpen svingde den inat medans nér

den korde pa ljust underlag korde den rakt fram, sa den akte hela tiden innanfor tejpen i kurvan.

Man skulle kanske ha kunnat gjort det snyggare sa den hela tiden Iag pa linjen.

5. Diskussion

For att kunna l6sa liknade uppgifter effektivare skulle man kunna sakta och metodiskt ga igenom

koden redan innan for att |6sa alla problem. Det var dock svart nu pa grund av att mina kunskaper
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inom programmering ar begransade. NXC ar anda ett relativt enkelt sprak att programmera roboten
med, med hjalp av API:n tar man sig fram trots att man har begransade kunskaper sedan innan.
Parprogrammering va ett kul satt att jobba pa det hoppas jag det blir mer av i framtiden. Nagot som
jag har lart mig ar att det finns hur manga satt som helst att |I6sa problem inom programmering pa.
Det finns sa klart effektivare och samre satt men alla lyckas.

Referenser

Labb-PM
http://bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/nxcapi/index.html — NXC API
https://bilda.kth.se/node.do?id=19150204 — Guide till NXC
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