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Sammanfattning

Vi har utfort en laboration i Introduktionskursen datateknik. Vi vart givna en lego robot och en fardig
kod som var tillampad for denna robot. | koden NXC (Not Exactly C) uppgiften var att vi skulle felséka
och redigera programkoden sa att den skulle utféra de uppgifterna som att félja en svart linje och nar
roboten foljt linjen klart (aka i i en vdg och satta av en sensor) sa skulle den visa gruppmedlemmarnas
namn pa en display.

Genom att granska koden i programspraket NXC och géra felsdkningar med logiskt tankande och
kreativitet. Sa kunde vi redigera programkoden att utféra de uppgifter vi ville. Var pa vi blev ocksa
introducerade till arbetssattet parprogrammering,
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1. Inledning

| denna labb sa var satt vi i grupper pa tva personer i var grupp dar vi skulle par programmera. Var
uppgift var att felsoka en fardig kod i NXC (Not Exactly C) Som var ett program till en LEGO-robot som
skulle utféra en uppgift att félja en svart linje och sen nar den nar vaggen sa ska den stanna och visa
gruppens medlemmars namn pa en display.

1.1 Bakgrund

Detta var forsta steg mot att lara sig hur kodning fungerar i allmanhet och hur man ska tanka nar
man skriver och laser kod inkluderat att Iasa API fran tjanster. Man fick ocksa se hur en labb kan
tankas fungera i kommande kurser.

1.2 Syfte och malsittning

Syftet med laborationen var till for att borja bekanta oss med kodning i allmanhet dven vi bara
kodade i NXC och genom det fa en lego robot att kbra programmet lyckat. Sen fick vi ocksa testa att
kora par kodning. Men det viktigaste med labben var att vi fick lara oss hur man forbereder sig for
kommande labbar och studier dar vi ska skriva rapporter av olika slag och hur vi ska hitta information
till labbar eller kurser i allménhet.
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2. Genomforande

Forst sa blev vi indelade i en grupp pa tva personer i var grupp. Efter det blev vi tilldelad en NXT Lego
robot med den sa har vi fatt en fardig kod att kompilera och ladda ner till NXT Lego roboten. Vi fick
ocksa en lank till drivrutiner for NXT Lego-Roboten.

Vi borjade med att ladda ner koden till NXT Lego roboten, dar efter sa korde vi programmet och
gjorde en fel so6kning for att rakna ut vad som hander nar programmet kors.

Dar upptackte vi att roboten gjorde som den sjalv ville i nagra sekunder innan den kérde alla
funktioner vi ville att den kor. Vi markte ocksa att sensorn som kidnde av linjen i golvet inte reagerade
pa linjen. Dar emot sa markte vi att nar den traffade vaggen sa visade den bérjan av gruppens namn
men att det var nagot i for loopen som gick fel.

Da satte vi oss och gick igenom forst sa la vi till vara namn i gruppen, sen sa gick vi pa for loopen dar
vi inte hittade nagot fel daremot forstod vi ej hur "TextOut (0,LCD_line2 — (8*i)-16)” hade med saken
att gora sa vi testade att andra den genom att ta bort ”-16" ur koden. Da sa korde vi en debug déar det
visade sig att LCDn visade gruppnamnen fungerade dar vi fick namnen klart utskrivna nar den gick in i
vaggen.

Sen gav vi oss pa att folja linjen. Forsta saken vi la market till var att roboten gjorde lite som den ville
i nagra sekunder innan den satte igang, (var som en sorts delay dven motorn var igang)

Vi sokte igenom koden och hittade en dance funktion som innehéll inget relevant till varan uppgift sa
vi kommenterade bort dance funktionen.

Och i samband med bort kommenteringen av dance, sa hittade vi att input var fel lankad inte till
sensorn utan att den var till en av sensorerna som kdande av smallen.

Nu nér vi lyckats fa en bra lasning av sensor att den reagerade pa linjen sa vart vi tvungna att stallan
in att den skulle da folja ett six sax monster nar sensorn kdnde av att den inte var pa linjen langre
vilket vi gjorde genom att dndra pa rad 84 och 92.

Efter detta fick vi en lyckad simulering.
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3. Resultat

Radnummer Ny Kod Kommentar

34 "alexander" , "richard" Till lagg av namn

45 TextOut (0, LCD_line2 - (8*i)) Fix, print pa skarmen

68 SensorRaw (IN_3) Andra input

84 OnFwd(Out_A, SpeedFast); Fix, halla sig pa linjen

92 OnFwd(Out_B, SpeedSlow); Fix, halla sig pa linjen

114 /ldance; Kommentera bort onédig funktion
4. Analys

Det var valdigt intressant att se hur if satserna fran sensorn,In3 ldsa sa att man kunde kéra i ett sorts
SIXs sax monster Over en svarta tejpen for att fa en ide om att den féljer linjen.

Dock hade vi svart i gruppen att se med output till Icd displayen med gruppnamnen med att inse att
det inte skulle vara dar. (0, LCD_line2 - (8*))

5. Diskussion

Vi hade i gruppen lite svarigheter med att upptacka "TextOut (0,LCD_line2 — (8*i)-16)" att -16 var lite
fel. Man fick dock se det i definion av lcd display i bérjan men var anda svart att se exakt vad som
hédnde i TextOut fucktionen dven vi gick in pa APl hemsidan.

Fick lara mig att vad en sak ser ut att gora ar inte alltid det man tror. Tackvare detta sdkallade att den
dkte six sax pa den svarta linjen. Att den inte riktigt sag just linjen utan om det var linje eller inte.
Vilket da man kan ta lardom av till komande studier och allméant i arbetslivet att det finns manga
olika satt att [6sa samma problem pa, dock géller det att hitta det basta.
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forsta inglgget. vi har haft dator labb pa 111310 torsdag 23 augusti.

lekte med nxt robot fran lego.
uppgift, hitta fel i existerande kod.

gick bra,
Radnummer Ny Kod Kommentar
34 "alexander" , "richard" add name
45 textOut (0, LCD_line2 - (8%))
fix, print och groupnames
68 SensorRaw (IN_3) fix, input port.
84 OnFwd{Out_A, SpeedFast); fix, keep on line
92 OnFwd{Out_B, SpeedSlow); fix, keep on line
114 lidance; remove, unesseray
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