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Sammanfattning

Laborationen gick ut pa att hitta och rétta ett antal fel i ett program till en LEGO
Mindstorm robot. Det var ett bra sétt att prova pa att programmera och att lira sig
leta efter fel. Man fick ldra sig att samarbeta genom att diskutera sina idéer med varandra
och sedan enkelt kunna testa och se vad som hénder nir man &ndrar i programmet.
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1 Inledning

Den hér rapporten beskriver en laboration som &r en introduktion till programmering
for nya studenter pa KTH.

1.1 Bakgrund

Den har laborationen ar en liten introduktion for oss som studerar och i framtiden ska
jobba med datorer.

1.2 Syfte och malsattning

Man ska pa ett ganska latt och roligt sitt fa en introduktion till programmering. Man
ska ocksa fa kdnna pa KTHs datorsystem. Det ska ge en bra trianing i att forsta hur
programkod fungerar och hur man kan arbeta tillsammans f6r att 16sa problem och
hitta fel.

Malet med den hér laborationen &ar &ndra i ett fardigt program skrivet i NXC sa att
det fungerar som det ska och en LEGO robot gér som den ska.



2 Genomforande

Forst laste vi igenom Labb-PM for att fundera pa hur vi kunde forbereda oss till den
hér laborationen. For att programmera LEGO roboten laddade vi ned och installerade
BricxCC. Pa egen hand ldste vi igenom koden och ldste om hur NXC fungerar.

Pa labbtillfillet borjade vi med att forsdka koppla in roboten till datorn. Men den
forsta timmen hade vi problem eftersom drivrutinerna inte fungerade pa Mac och Win-
dows 7 Starter men det 16ste sig nér vi fick lana en annan dator.

Nir det fungerade testade vi att kora programmet pa roboten. Sedan diskuterade vi
tillsammans vad som kunde vara fel. Vi provade att riatta det vi hade hittat och testade
igen pa roboten. Det gjorde vi ett antal ganger tills allt fungerade som det skulle. Det
svaraste var att hitta hur vi skulle f4 roboten att svinga pa ratt séitt nir den foljde
linjen. Aven nir vi 16st det gick det inte bra forrian vi sinkte hastigheten. Sedan gick
det bra och roboten gjorde ritt.



3 Resultat

Radnummer

Ny kod

Kommentar

2

#define SpeedSlow 30

Sénkte hastigheten for att
kunna hitta och f6lja linjen.

#define SpeedFast 50

(Se ovan)

35

||Ayumi n ,

Andrade namn till mitt namn
och lade till komma.

36

"Mikael"

Lade till min labbpartners
namn.

45

TextOut (0, (LCD_LINE2 - (8%i)), names[i]);

Tog bort -16 eftersom texten
hamnade ovanfor skdrmen.

68

lightIntensity = SensorRaw(IN_3);

Andrade fran sensor 1 till sen-
sor 3 eftersom sensor 1 ar en
trycksensor och sensor 3 é&r
ljussensorn.

82

if (lightIntensity > TopThreshold)

Bytte < till > eftersom nér ro-
boten dr av linjen maste mo-
tor A vara langsam och motor
B vara snabb sa att roboten
svanger till hoger.

86

OnFwd (OUT_A, SpeedFast);

(Se ovan)

88

if (lightIntensity < BotThreshold)

Bytte > till < eftersom nér ro-
boten dr pa linjen maste mo-
tor A vara snabb och motor
B vara langsam sa att roboten
svanger till vénster.

90

OnFwd (OUT_B, SpeedSlow);

(Se ovan)

114

//dance();

Kommenterade bort dance();
eftersom roboten inte hittade
linjen.

4 Analys

Det var trakigt att det var sa svart att fa programmet att fungera pa vara datorer. Men
nér vi kunde borja testa sa gick sjélva laborationen bra.

Villkoren i funktionen followLine var viktiga for att styra roboten som vi 6nskade.
Om villkoren &r fel aker roboten inte alls som den ska. Det var ocksa viktigt att dndra
konstanterna som bestdmde hastigheten. Annars korde roboten for fort och hann inte
hitta linjen innan den kort forbi.




5 Diskussion

Laborationen var en bra introduktion eftersom man fick testa pa att anvinda KTHs
datorsystem. Det var roligt att kdnna pa hur det dr att programmera. Att lira sig leta
efter fel pa ett noggrant sidtt kommer att vara anvindbart bade som student och som
ingenjor.

NXC var bra som introduktion och det var inte svart att férsta &ven om man inte
hade programmerat tidigare. Det var kul att se hur roboten gjorde precis som man sagt
dven om det var helt fel.

Det fungerade bra att jobba tillsammans eftersom man kunde diskutera sina egna
idéer forst och sedan testa och se vem som hade ritt eller fel.
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7 Bilagor

Egen anteckning | tisdag kl. 17:37

Det var férsta gangen 1ér mig att programmera. Det var ganska jobbigt i bérjan men nu
tycker jag det var jattekull Det var mycket intressant :)

Figur 1: Dagboksinligg pa KTH social



