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Sammanfattning
| den har rapporten kan man ldsa om processen att felséka koden for en LEGO-robot och hur jag och

min medlaborant gick till vaga med hjalp av parprogrammering till att fa roboten att félja en linje och
skriva namn pa displayen. Programmeringen skedde i utvecklingsmiljon BricxCC i spraket NXC.
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1. Inledning

| varlden vi lever i idag har tekniken en stor roll. For att kunna forsta hur tekniken fungerar och hur vi
ska utveckla den maste vi forsta vad som hander pa djupet. Detta ar vad en studerande elev pa ICT
skolan ska lara sig. Denna laboration introducerade just detta for eleverna, hur programmeringen
kopplas till vardagen och tekniken.

1.1 Bakgrund

Denna laboration var bra till att viacka en férstaelse hur kopplingen mellan hardvara och mjukvara
fungerar och gar till. Hur man kan kommunicera med hardvara till att gora det man vill.

Det ar nédvandigt for en ingenjor att forsta eftersom programmering styr en stor del av tekniken.

1.2 Syfte och malsittning

Syftet med laborationen var att felsoka koden som styrde roboten och parprogrammera om de
delarna som var fel till att fa roboten att fungera pa sattet vi ville.

Syftet med rapporten &r att 6va pa hur man dokumenterar en laboration och att reflektera 6ver
resultatet.

Malet var att fa roboten att kunna félja en linje pa golvet.

2. Genomforande

Jag och min medlaborant Andreas bérjade med att ladda ned all programvara som var nédvandig for
att utfora laborationen. Pa tillverkarens hemsida kunde vi hitta all n6dvandig mjukvara. Vi
programmerade i BricxCC. Nar materialet som behoévdes var redo, laddade vi ned den kod som
styrde varan robot. Roboten vi fick tillgang till, var ihop byggd och hade redan en kompilerad kod.
Eftersom vi hade klara mal av vad roboten skulle géra, felsokte vi koden och parprogrammerade néar
vi skulle ratta till den.

3. Resultat

Foljande kod dndrades for att fa roboten att uppna malen.

Radnummer Ny kod Kommentar
35-40 ”Andreas” Vara egna namn samt nagra
”Max” ord for att testa var senare
"Vi kan” kod.
"lagga”
"till”
"namn”
48 int namnstorlekar; Heltalsvariabel for att halla
reda pa hur manga ”steg”
fran LCD_LINE 2 (48)
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programmet ska hoppa fram
vid nytt namn
51-57 If (i 1= 0){... ...}else{ Nar namnen ska intereras ut
ser vi om det ar forsta loopen
52 TextOut(O, (LCD_LINE Skriver ut ifran LCD_LINE 2
_(namnstorlekar och hoppar fram
+ StrLen (names [i-1]))), namnstorlekar och det forra
namesli]); namnet for att skriva ut pa
raden nedan
53 Namnstorlekar += (8-StrLen Okar namn storlekar med
(names [i- foérra namnet + det som
1])) + StrLen(names [i-1]); fattas for att tacka raden
56 TextOut(0, LCD-LINE 2, names Om det inte ar forsta loopen
[il); sa skriver den ut férsta
namnet utan att hoppa fram
81 (IN_3) Fel sensor avlastes vid
ljusstyrka
99 OnFwd(OUT_B, SpeedSlow); Andra hastighet pa hjul
103 OnFwd(OUT_A, SpeedSlow); Andra hastighet p& hjul
4. Analys

Laborationen gick bra och var rolig. Min medlaborant Andreas hade aldrig varit i kontakt med nagot

programmerings sprak innan, sa jag fick forsoka forklara och lara honom sa mycket som maojligt.

Jag och Andreas blev lite oeniga under laborationen géllande ingen dndrig av kod. Jag som ville

spetsa till det lite och experimentera med LEGO-roboten fick hejda mig och fortsatta att 4ndra de

enstaka felen som fanns i koden som skulle felsdkas. De felen som stod bakom robotens beteende

var fraimst att sensorn som skulle avlasa ljuset var fel sensor. Nar vi rattade till detta markte vi dven
att nar roboten kom utanfor den linje som den skulle félja, satte motorn fel hastighet pa fel hjul som
gjorde att den akte av linjen.

5. Diskussion

Syftet med laborationen tycker jag var otroligt spdnnande, att felséka koden och ratta till den sa att
robotens uppférande blir ritt. Aven fast det inte var ett avancerat mél att fa roboten att kunna folja
en linje, sa var det intressant att vi kunde programmera en kod som roboten féljde. Det jag larde
mig av det héar var att jobba pa att bryta ned problem i sma delar. Det var nédvandigt att visualisera
problemet i sma delar, sedan se till sa att roboten klarade av det steg for steg.

Programvaran var enkel att arbeta med. Eftersom jag har tidigare programmerat i C, var det inga
svarigheter att forsta NXC.
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Det dnda problem som uppstod under laborationen var min kreativitet som ville utveckla LEGO-
robotens funktioner som skapade oenigt tyckande mellan mig och min medlaborant. Helhet var
laborationen rolig och spannande.
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