Parprogrammering i NXC

Under denna rapport far du som lasare veta mer av min forsta laboration inom programmering
av LEGO-roboten Mindstorm. Laborationen ar sammanstalld for att ge eleverna en forstaelse
Over programmering, projektarbete samt rapportskrivning. Méjligtvis dven vacka lite intressen
inom just dessa omraden.

Som ingenjor ar det alltid nyttigt att kunna en del programmering, men framst att ha det logiska
tankandet som behdvs for att I16sa problem. En stor del av programmeringen handlar om att
komma pa nya idéer, testa dem, och l6sa problemen som uppstar. Darfor tror jag det kan vara
bra tréning for hjarnan att sitta och programmera i skolan.

Det viktigaste med laborationen sa som jag uppfattade det var att utveckla formagan att
arbeta med problemldsning i grupp; parprogrammering med andra ord. | andra hand kommer
projektarbete; hur delar vi upp projektet och hur ska vi férséka fixa det pa en viss tid? kan vara
bra fragestallningar.

Da detta ar en introduktionskurs ar den sakerligen till for att forbereda oss infor kommande
studier. Det galler da aven rapportskrivningen i hogsta grad. Att skriva en rapport ar inte det
lattaste att gora. Uppgiften ar perfekt for att satta in sig i rapportskrivningen ater igen.

Ett av de storre malen jag satte pa laborationen var att komma in lite granna i
programmeringsspraket C, vilket jag tycker jag lyckades val med.

Enligt instruktion skulle vi f& en robot som I6per amok, och med hjalp av felsokning forsta oss pa

programmet och darefter skriva om det sa roboten beter sig enligt plan. | slutet av laborationen
skulle vi lamna in en robot som kunde félja en svart linje pa golvet, stanna da den stoter pa
nagot, spela en musiksnutt och visa nagra rader text pa displayen.



Efter att ha last igenom Labb-PM:et bdrjade vi med att installera programvara och ladda ner
projektfiler. Programmet vi anvande oss av for att programmera i heter BricxCC, och verkar vara
specifikt framtaget for LEGO-roboten.

Det forsta vi gjorde efter att ha kopplat in roboten var att skumma igenom hela programtexten
och forsdka se i vilken ordning de olika delarna kors. Vi skrev in vara namn i koden och darefter
laddade vi upp programmet i roboten och kérde den for se hur den reagerar utan ndgon som
helst andring.

Den bérjade med att kora runt i en cirkel, sta stilla en stund och sedan éverga till att kdra rakt
fram tills den slar i nagot. Okej, tankte vi och forsokte hitta samband mellan betéendet och
programsnuttarna.

Detta kom vi fram till:

Forst kors main-funktionen som stéller in sensorer och gar darefter vidare till

void dance, som far roboten att snurra runt i en cirkel och sedan vanta i tre sekunder.

Efter dansen exekveras linjen OnFwd, som vi antog fick roboten att kora rakt fram.

Nu kor roboten tills touch-sensorn aktiveras och det pagaende programmet stoppas.

En snabb samling toner spelas och programmet stannar.

| det har laget kom vi fram till att vi hade tva stérre problem: Roboten reagerar inte pa den
svarta linjen och namnen visas inte pa skarmen trots att vi skrivit in dem i koden.

Vi bérjade redigera programkoder och testade resultaten med jamna mellanrum. For att forsta
sb6kningsdelen mer tog vi forst reda pa vilken port som representerar vilken motor. Sedan gick vi
igenom koden tillsammans for att fa en forstaelse éver hur linjesékningen ar uppbyggd. Till slut
forstod vi oss pa den och kom aven pa hur vi skulle gora for att fa roboten att folja linjen.

Var idé var simpel: fa roboten att svanga vanster da den ar utanfor linjen och hoger da den ar
pa linjen. Detta innebar att roboten foljer linjens hogra kant.

PrintName-koden var betyderligt svarare att forsta. Vi fick bara fram gruppmedlemmar pa
displayen efter att ha skrivit in namn i listan. Vi tyckte att (8*i-16) var ett mysko varde for att byta
textrad och bytte ut det mot (i). Da fungerade det mycket battre.

Innan vi demonstrerade uppgiften skapade vi en egen musiktrudelutt och lamnade darefter in
uppgiften.



Nedanfor ar en tabell pa all programkod vi andrade.

Rad # Originalkod Andrad kod Forklaring
Hastigheterna var vi
tvugna att dra ner for att

#define SpeedSlow 80 |#define SpeedSlow 50 |roboten inte skulle kéra

2-3 #define SpeedFast 100 |#define SpeedFast 70 av banan.

TONE_B4, MS_500,
TONE_A4, MS_500,
TONE_F4, MS_500,
TONE_B4, MS_500,
TONE_C4, MS_50, TONE_A4, MS_500,
TONE_E4, MS_50, TONE_F4, MS_500,
TONE_G4, MS_50, TONE_B4, MS_500,
TONE_C5, MS_50, TONE_A4, MS_500,
TONE_E5, MS_50, TONE_E4, MS_250,
TONE_G5, MS_50, TONE_D4, MS_250, Var egna musik. (Zelda
24-30 TONE_C6, MS_200 TONE_E4, MS_500 tema)
"Kentaro
Hayashida" "Noak Véra egna namn

35 "person1" Perlgarden” inskrivna i listan.

Detta ar vad vi andrade

for att fa LCD displayen

att fungera. Vi var

inte 100 pa varfor det
TextOut(0, (LCD_LINE2 -|TextOut(0, (LCD_LINEZ2 -|fungerade, men det

45 (8*i-16)), namesi); (1)), namesii]); gjorde det.

Den har raden tog ett tag

for oss att hitta. Den har

koden som behandlar
lightintensity = lightintensity = ljus var insatt pa touch-

68 SensorRaw(IN_1); SensorRaw(IN_3); sensorn.




OnFwd(OUT_A,

OnFwd(OUT_A,

SpeedSlow); SpeedFast); //<-
} else { } else {
OnFwd(OUT_A, OnFwd(OUT_A,
SpeedSlow); SpeedSlow);
} }
if(lightIntensity > if(lightintensity >
BotThreshold) BotThreshold) Har éndrade vi
{ { hastigheterna pa
OnFwd(OUT_B, OnFwd(OUT_B, motorerna for att fa dem
SpeedFast); SpeedFast); att svanga vanster och
}else { }else { hoger vid ratt tillfalle.
OnFwd(OUT_B, OnFwd(OUT_B, Markeringarna visar vilka
SpeedFast); SpeedSlow); //<- motorer som kors under
84-93 } } samma tidpunkt.
Vi anvande 'dance’ for
att fa reda pa vilken
motor som ar kopplad till
OnFwd(OUT _A, 87); OnFwd(OUT_A, 0); vilken port. Vi bestdmde
OnFwd(OUT _B, 20); OnFwd(OUT_B, 0); oss sedan for att helt
99-101 Wait(SEC_3); //Wait(SEC_1); kommentera bort den.

| och med detta fick vi fram en fullt fungerande robot.

Jag tycker resultatet vart valdigt bra. Vi bada var néjda med resultatet och vad vi larde oss. Vi
larde oss mycket om hur programmet kors med hjalp av while loopar samt nar man vill anvanda
funktioner som ger tillbaka varden eller e€j.

For rapportskrivningen har jag endast anvant mig av projektfilerna samt kurssidan pa Bilda.
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Nedan ar skarmdumpen fran min dagbok i Social.

Personal note | 28 August at 17:01

Hej!
Detta ar mitt forsta inlagg i dagboken.

Jag har precis avslutat min forsta laboration i NXC med Mindstorm-robotar. Det har varit
valdigt roligt och larorikt pa manga olika satt. (y)

Show earlier events (1) ¥
Comment | 28 August at 17:01

Haftigt! Jag dnskar jag kunde vara med!
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