Programmering av en robot Marcel Mattsson den 4 september 2013

1. Inledning

Denna laboration ger insikt i hur man programmerar nara hardvara och daven
hur det ar att programmera i par, malet som man vill nd varierar fran person till
person och personligen var malet att forsta sa mycket att jag kunde forklara det
sa simpelt som mojligt for ndgon annan.

1.1 Bakgrund

En ingenjor som studerar vid ICT-skolan kan se denna uppgift som ett intro till
latt programmering nara hardvaran. Detta dd man programmerar i ett sprak som
liknar C kallat NXC, man far dven lara sig att felsoka och 16sa problem som bada
tva ar ytterst viktiga egenskaper att ha som ingenjor. Man far dven prova pa hur
de dr att jobba i grupp och tekniken "parprogrammering” som kan komma till
nytta pa otaliga tillfallen.

1.2 Syfte och malsattning

Syftet med laboration kan ses vara att man introduceras till programmering och
aven hur den utnyttjas i en robot, jag har tidigare kunskaper av programmering
och sag de dven som ett tillfille att forsoka gora mig forstddd da min partner ej
hade samma forutsattningar, sa mitt storsta mal var att lara mig hur NXC
fungerar med roboten samt att kunna forklara allting sa simpelt som mojligt.

2. Genomfdrande

Innan laborationen ens hade tagit sin borjan sa var det ett par saker som man
var tvungna att ha gjorda, dessa var att ladda ner bade programvaran och
drivrutiner for roboten. Dessa kunde latt hittas under kursens material pa bilda,
da jag inte hade en laptop med Windows OS sa fick min partner ladda hem dessa
till sin barbare. Detta skedde utan nagra trubbel. Bdda jag och min partner
kollade dven igenom den filen "Introduktion till NXC” som dven den fanns pa
bilda under kursen for att fa en 6versikt éver spraket.

Nar man val var pa plats sa tog man en robot samt en kabel och kopplade ihop
dessa med datorn som hade all programvara och man kunde boérja laborera.

Nar val laborationen var igdng borjade man med att 6ppna ett dokument dar
koden for hur roboten skulle fungera redan fanns, det som var sjalva uppgiften
var att fa koden att fungera, detta betydde att roboten skulle f6lja en svart linje
som gick in i en vagg, efter att den stott in i vaggen skulle den skriva ut namnen
pa gruppmedlemmarna. Man var dven tvungen att valja vilken port som roboten
var insatt i, detta var da sjalvklart USB porten.

Det forsta som man stotte pd nar man skummade igenom koden var att satta in
sina namn, ska tillaggas att under loppet av laborationen sa provade vi koden ett

otalt antal ganger for att testa steg for steg vad dndringarna i koden gjorde.

Ganska snabbt marktes att roboten inte gjorde det man ville den gjorde nagon
konstig dans och skrev inte ut ndgonting.
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Det var alltsa nu som felsokningen borjade, jag och min partner tog tur att sitta
och kolla i koden och den andra satt bredvid med "Introduktion till NXC” samt
kollade 6ver axeln for att korrigera fel om denne sdg nagra. Den taktik vi
tillampade var att testa varje steg vi gjorde och se om vi fick ndgra fel och sinns
emellan forsoka klura ut vad detta var, de flesta rader var ganska enkla och
under dessa sa gjorde jag mitt basta for att forklara vad som var fel och hur man
lattast kunde korrigera dessa till min partner. Lite mer ingdende pa exakt vad
som dndrades i koden och varfor finns under resultat.

Detta gjorde att vi ofta &ndrade pa en rad och i vissa fall bara en bokstav eller
siffra skickade den nya koden till roboten via programmet och testade for att se
om vi fick ndgon respons.

Det storsta misstaget vi gjorde som medforde att det tog mer tid an det kanske
borde var att vi trodde att all kod hade en funktion i programmet, detta visade
sig dad inte vara fallet med den funktion som kallades "Dance”, denna fanns
endast dar for att stélla till det och nar vi till slut fick for oss att "lkommentera
bort den” sd fungera programmet prima!

3. Resultat

Det resultat som man kan direkt sdga att man fick var att se roboten gora det
som man faktiskt sjdlv hade skrivit (andrat till) att den skulle gora vilket var
valdigt tillfredstdllande. Pa langsikt kan man sdga att man fick en storre
forstdelse till varfor man ska definiera saker och dven hur olika funktioner
fungerar tillsammans och gor det lattare att felséka om allting ar byggt med
detta i atanke. Har foljer dven en tabell pa de dndringar vi gjorde under
laborationen.

‘ Radnummer ‘ Kod ‘ Kommentar
#34 Int blev string Eftersom vara namn inte
IN1 blev IN2 ar en sifferkod sa var vi
Tillagg av vara namn tvungna att byta ut
integer mot string
IN1 ar touchsensor IN2
ar displayen.
#43 2blev1 Dessa dndringar gjordes
+ blev - sd att vara namn skulle
komma pa ratt plats i
displayen
#73 IN1 byttes till IN3 Har ville man ha en
ljussensor(IN3) och inte
en touchsensor(IN1)
#89 AblevB Detta byttes for att
roboten skulle styras at
ratt hall med sensorns
hjalp
#97 B blev A Samma som ovan
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#2 80 blev 50 Sanka hastigheten for att
se till att roboten kan
svanga ordentligt utan
att dka av vagen

#3 100 blev 70 Samma som ovan

#112 //Dance() Robotar ska INTE dansa
(inte den har iaf)

4. Analys

Vad mig forskaffar sa gick laborationen valdigt bra, som jag skrev innan sa var
det storsta problemet vi hade vara egna forutfattade meningar att allting hade en
plats i programmet och detta ledde till sma frustrationer. Annars sa va det mest
parprogrammering som gjorde att de gick valdigt bra, en kunde férsoka hitta
problemet med hjilp av den info vi hade och den andre kunde testa detta valdigt
snabbt och effektivt.

Som jag sag pa det var det tva funktioner som framst mojliggjorde robotens
framfard, dessa var "followLine” samt "readTouchSensors”, dessa for att jag
skulle sdga att dem gor programmet. Man gor en massa olika funktioner men
dessa tva "tasks” ar vad som gor att roboten fungerar sa som det ar planerat. Det
ar aven dessa tva som kors igang i “main-aktiviteten”, detta mojliggors eftersom
du kan anvanda dem definitioner som gjorts i borjan och kan hamta ifran de
funktioner som skrivits lite har och var i programmet.

Man kan dven sdga att task main() har en stor del i det hela da den satter igang
alla sensorer, men det r de tva andra funktionerna som ar sjilva hjartat i
roboten.

5. Diskussion

Efter laborationen och nu efter att ha skrivit hela rapporten sa inser jag att det
finns mycket jag kan jobba pa nar det galler att arbeta effektivt., och kommer se
over hur jag i framtiden tar itu med ett problem. Detta eftersom nar problemet
att roboten bara dansade nar den gick igdng uppstod, sa kunde jag inte se forbi
att det var menat att handa. Personligen tyckte jag programvaran och det syntax
som anvandes var lite krangligt i borjan men det gick snabbt 6ver till att det var
ganska simpelt och lattforstaeligt nar man fick en helhetsbild pa koden. Det ska
ocksa tilldggas att den metod som vi tillampade mest under laborationen var
trial and error, detta menas med att vi skrev en bit kod och testa hur roboten
reagera.
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