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Ett vanligt satt att arbeta idag inom ICT &r med parprogrammeringsmetoden. Ingenjérer stéter ofta
pa problem inom programmeringen. For att I6sa problemen maste ingenjéren felsdka, testa och
verifiera. For att introducera nyblivna studenter till ingenjérsarbetet gar laborationen ut pa att
felsdka en kod som ska fa en robot att folja en markerad linje. For att I6sa problemen maste
studenten utnyttja alla tre moment.
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Parprogrammering med LEGO-Robot &r en laboration dar studenten ska efterlikna arbetsgangen
fér en ingenjoér. Genom att parprogrammera en LEGO-robot ar det tankt att man ska lara sig

felsdkning, testning och verifiering. Koden &r skriven i spraket NXC och malet ar att fa roboten att
félja en markerad linje. Metoden fér hur roboten féljer linjen kommer att férklaras och analyseras.

Laborationen lar ut felsbkande, programmera i par och prévning samt verifiering, alla mycket
viktiga for ICT-studenter och ingenjorer. Da parprogrammering forekommer éverallt inom industrin.
Felsdkning, testning och verifiering kan man séga ar grunderna till programmering.

Uppgiftens syfte ar att pa ett roligt och enkelt satt presentera parprogrammering. Det &r ocksa
tankt att laborationen ska visa hur sma fel i kod kan ge oférutsedda utkomster. som i sin tur ska
starta ett noggrannhetstank vilket ar grunden till effektiv programmering. Det &r meningen att
laborationen ska efterlikna riktiga ingenjérers arbetsgang och ge erfarenhet inom skolans IT-

system.

Innan vi angrep roboten och dess kod sa snabblaste vi igenom “Labb-PM” och en PDF om spraket
som roboten anvander sig av. Vi hade sen tidigare laddat ner och installerat BricxCC (redigerare)
och LEGO NXT (drivrutiner). Dér efter vi laddade vi ner den féardig gjorda koden och laste igenom
den och satte oss in i vad programmet gjorde nar det kérdes. Vi sag direkt nagra uppenbara fel
som vi korrigerade. Sedan 6verférde vi programmet till roboten for att testkéra. Vi férvanta oss inte
att det skulle fungera men vi studerade robotens beteende och handlingssekvens. Med vara nya
kunskaper testade vi oss fram med olika I6sningar for att fa roboten att f6lja linjen. Vi bytade roller

efter varje test.

Metoden som vi till slut fick fram for att félja den svart markerade linjen férklaras enklast med ett

handelseférlopp.

Roboten kénner lag ljusintensitet
Roboten kénner hog ljusintensitet

Radnummer

34
35
46
62
66
76
92

100

115
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Roboten kér pa linjen

Roboten koér inte pa linjen

Ny kod

#define SpeedSlow 40
#define SpeedFast 70

string names] ]

“Marika”, “Philippe”
LCD_LINE2 -(8%i)
Sensor(IN_2)
printNamesToScreen(names);
SensorRaw(IN_3);
SpeedFast

SpeedSlow

/ldance();

Roboten svanger hdger
Roboten svanger vanster
Kommentar

Andra hjulens olika hastigheter

Andra datatyp samt arraynamn
Andra arrayvarden

Andra namnutskriftens y-position
Andra till ratt port

Andra argument

Andra till ratt port

Andra hégerhjulets hastigehet
Andra vénsterhjulets hastighet

Roboten ska inte dansa
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Programmets gick ut pa att félja en svart linje utsatt pa golvet sa att den krockar med en vagg och
spela nagra toner samt skriva ut gruppmedlemmarnas namn pa skarmen. Det férsta som vi méarkte
var att den forsokte skriva ut en felaktig array for namnen och att den skrev ut namnen pa felaktiga
y-positioner. Det korrigerade vi genom att ge arrayen ratt namn och datatyp. Namnutskriftens y-
position fixade vi genom att ta bort “-16” i “LCD_LINE2 -(8*i-16)” pa rad 46. Sen var det nagra
kopplingar i roboten som inte stdmde éverens med koden déarfér &ndrade vi “Sensor(IN_2)” och
“SensorRaw(IN_3)".

Metoden vi anvande fick roboten att vaxla mellan att kéra till hdger och vénster snabbt, vilket far
den att kora framat samt att stanna kvar pa linjen. Eftersom roboten med allra stérsta sannolikhet
kommer att kora ut for linjen pa den hogra sidan eftersom den svanger hoger nar den kor pa linjen
sa kan den enkelt komma tillbaka genom att svdnga vanster. Vi sdnkte &ven hastigheten pa grund
av att nar roboten kdérde fér snabbt hade inte ljussensorn tid nog att kalkylera och skicka resultat
som fick den till att &ka av linjen.

Jag tycker laborationen har varit en bra évning for att uppna de utténkta syftena. Vi bada fick préva
pa parprogrammering dar vi sokte efter fel i koden. Sen var det mycket testande och analyserande
av utkomsterna for att uppna programmets syfte. Bade jag och min partner var sen tidigare
obekanta med spraken NXC och C men laborationen var upplagd pa ett sadant séatt att det var
enkelt att férsta koden och dess syfte. Jag har nu lart mig mer och NXCs grundstruktur samt hur
man till exempel far en simpel robot att utféra kommandon. Laborationen har varit en bra start pa
hur ingenjérer jobbar och samtidigt varit givande for framtida studier. Allt som allt var laborationen
rolig och den uppfyllde sitt syfte.

Labb-PM https://bilda.kth.se/courseld/11430/content.do?id=22224147 [2014-08-28]
Rapportmall https://bilda.kth.se/node.do?id=22300662 [2014-09-02]

Férelasning 2 https:/bilda.kth.se/node.do?id=22305545 [2014-09-03]

Egen anteckning
2014-08-28
Robotlabb i Intro datateknik

Uppgift: Ratta till fel i en kod skriven i NXC sa att Lego NXT roboten
foljer en linje.

Det var en rolig och utmanande uppgift. Den var bra gjord for att visa
vilka problem som man kan stéta pa inom programmering och hur
man ska tanka for att I6sa dom. En bra ide ar att ha tva linjer som
man kan testa pa istallet for en.

Philippe Tillheden

Visa tidigare handelser (1) >

Taggades med "NXT lego robot Dagbok". | 30 augusti 11:43

Kommentera inlagget ..
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