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Programmering av Niclas Folster 31/8-2014

LEGO-Mindstorms robot
med hjalp av NXC

Sammanfattning
| denna rapport beskrivs hur vi gick tillvaga pa labben och vad resultatet var. Vi borjade med att
ladda ner och installera all nédvandig programvara. Sedan I6ste vi och rattade till koden genom
att testa roboten efter varje gang vi andrade i koden. Med hjalp av detta och labassistenten l6ste
vi uppgiften. | koden var det i huvudsak while-satsen i followLine() metoden som lag bakom
robotens rorelser. Sedan var det readTouchSensor() som bestdamde vad som skulle handa nar
roboten akte in i vaggen. Laborationen uppfyller sitt mal och syfte fullstandigt. Den ger en bra
introduktion till programmering, samt kommer vara stor hjalp infér kursen Ingengdrsmetodik.

Innehallsforteckning

1.Inledning ....evveeeeeiiieeeeineenes 3
11Bakgrund.......oovveeeeeeeenann. 3
1.2 Syfte och malséattning........... 3
2. Genomférande...........c.......... 3
3.Resultat........coovvviieiiinnn..... 4
4. AnalyS.....oooeeeeiiiiiiieannnn.s 5
5.DiskusSion.......oooeeeeeeiieennn... 5
Referenser.......coooveeeeeeeeennnn.... 5
271 F=Te o) S 6
ICT KTH Sida2av6

TIDAB



Programmering av Niclas Folster 31/8-2014
LEGO-Mindstorms robot
med hjalp av NXC

1. Inledning

| denna | denna rapport beskrivs genomférandet och resultatet av en laboration med
LEGO-robotar. Syftet med laborationen ar att pa ett simpelt satt introducera programmering. Det
ar aven meningen att introducera ingenjorers arbets satt, samt att ge traning i IT-systemen som
anvands pa KTH.

1.1 Bakgrund

Denna introduktion till programmering ar valdigt grundlaggande, och varje ingenjor borde minst
ha den kunskap om programmering som behdvs for att klara denna uppagift.

1.2 Syfte och malsattning

Syftet med laborationen ar att pa ett simpelt satt introducera programmering och
parprogrammering. Det ar aven meningen att introducera ingenjorers arbets satt, samt att ge
traning och vana i IT-systemen som anvands i ICT-skolan. Uppgiften syftar aven till att ge traning
i felsdkning och testning.

Malet med uppgiften ar att fa ett fardigt program skrivet i NXC att fungera och darmed fa en
LEGO-robot att utféra sina uppgifter pa dnskvart satt.

2. Genomforande

Vi bdrjade med att ladda ner “Drivrutin LEGO NXT.zip”, “BricxCC.zip”, och linefollower.nxc. Forst
installerade vi drivrutinen. Efter detta kopplades roboten in, och vi startade BricxCC. Efter detta
Oppnade vi .nxc dokumentet och bdrjade lasa igenom koden. Forst sa programmerade jag,
sedan byttes vi av med jamna mellanrum. Med hjalp av kommentarerna i texten och hjalp av
Lab-assistenten forstod vi till slut det mesta av koden. Testning skedde ofta. Varje gang vi
andrade i koden, kompilerade vi och éverforde till roboten, sedan testkoérde vi roboten. Ifall det
blev kompileringsfel gick vi till raden med fel och rattade till det. Det forsta delmalet var att fa
displayen att géra som den skulle. Nar vi sag att den skrev ut vara namn korrekt fortsatte vi med
rorelsen. Det forsta steget var forstas att ta borde exekveringen av tasken dance(). Sedan
kollade vi pa task followLine(). Vi bytte plats pa en SpeedSlow och en Speedfast, vilket i sin tur
gjorde att roboten svangde korrekt.
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3. Resultat
Radnummer Andring av koden/Ny kod Kommentar
34 string groupMembers|[] = { andrade typen pa listan till
string istallet for int eftersom
att den ska innehalla vara
namn, altsa text, inte heltal.
35,36 “Niclas Folster”, “Leila Forst var det heltal dar, tog
Englund” bort dem och la till tva
element av typen string.
46 TextOut(0, (LCD_LINEZ2 - tog bort -16. Det var det som

(8%)), namesi]);

gjorde att namnen inte
visades som de skulle.
(LCD_LINE2=48,
LCD_LINE3=40)

med -8%i blir det nari ar 0
48-(8*0), altsa rad 2, sedan
nari ar 1 blir det 40, altsa rad
3. pa sa satt visas namnen
pa varsin rad.

#define SpeedFast 80

115 daneel): tog bort dance() tasken, som
gjorde att roboten bara korde
runt i cirklar.

2,3 #define SpeedSlow 40, Vi halverade dessa varden,

och pa sa satt halverade
robotens hastighet, for mer
precision.

94,98 SpeedFast, SpeedSlow

andrade den forsta fran
SpeedSlow till SpeedFast
och tvartom. Pa sa satt kor
den snabbare med ena hjulet
i forsta fallet, altsa svanger
den. -||-
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Resultatet blev att roboten féljde linjen korrekt, rorde vaggen och visade féljande pa displayen:
“Gruppmedlemmar:

Niclas Folster

Leila Englund”.

Kort sagt sa utforde roboten uppgifterna korrekt.

4, Analys

| borjan var det svart att forsta vad som lag bakom robotens rérelser. Men med hjalp som fanns
sa klarnade det vilka funktioner som var viktiga. Main-metoden ar den som startas forst, och dar
ser man att den satter igang tva funktioner: readTouchSensors och followLine.
readTouchSensors ar den metoden som aktiveras nar robotens “touchsensor” rérs. D& stannar
roboten, spelar ett par toner och sedan visar vara namn pa displayen. Den stannar eftersom att
man ser pa followLine(), att nar finished==true sa stangs motorn av och while-satsen bryts. det
ar da followLine() som gor att roboten foljer linjen. Forst ar det en while(true), som gor att den
loopar. Sedan Iaser den av ljussensorn med readLightSensor();. TopThreshold och
BotThreshold ar granserna som avgoér om det ar svart eller inte. Sa vad if-satserna gor ar
foljande: Nar det ar svart sa svanger den till vanster, annars svanger den till héger. Roboten
svanger genom att man satter motorn till ena hjulet pa hégre hastighet an andra motorn till det
andra hjulet. Detta goérs med variablarna SpeedFast och SpeedSlow. Pa detta satt kommer den
att folja linjen.

5. Diskussion

Denna uppagift uppfyller sitt syfte och sitt mal ratt fullstandigt. Tillsammans med forelasningarna
far nybdrjare till programmering en bra introduktion och kastas direkt in i programmeringen tank
pa ett roligt och interaktivt satt. Man far ett hum om hur programmering kan paverka saker. Jag
har lart mig mycket om NXC och hur det gar till nar man programmerar en LEGO-robot. Detta
kommer jag att ha stor nytta i inom kursen Ingenjérsmetodik, da vi ska programmera och bygga
en LEGO-robot. En férdel som jag gillar med NXC till skillnad fran C ar att den har string
implementerad. Programvaran var lattférstad och relativt enkel att anvanda. Sattet vi anvande for
att klara uppgiften var till stor del testning. Varje gang vi andrade i koden testade vi ifall robotens
beteende hade paverkats av det. Var det nagot i koden vi inte férstod, som vi kanske inte stott pa
tidigare var labassistenten till stor hjalp. Med dessa tva tillvagagangssatt 16ste vi uppgiften pa
rimlig tid.

Referenser
https://bilda.kth.se/courseld/11430/content.do?id=22224147
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