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Sammanfattning

Ingenjorsarbete gar oftast ut pa att skapa system eller att 16sa problem och brukar delas upp i
idéframtagning, design, implementering och testning samt driftsakring och underhall. Denna
laboration fokuserar pa de 2 sistndmnda dar nya ingenjorsstudenter far testa pa parprogrammering,
testning, felsékning och driftsattning av lego robotar som ar programmerad i spraket NXC vars
uppgift var att félja en svart halvcirkel m ha sensorer. Vi fick fardig skriven kod med fel i sig som
paverkade robotens beteende. Genom att b.la. dndra variabler for tecken och nummer, input for
sensorer och hur motorerna interagerar |6stes uppgiften och roboten féljde den svarta halvcirkeln.
Detta var ett utmarkt tillfalle att demonsterar delar av ingenjorsarbete samt parprogrammering.
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1. Inledning

Denna rapport ar baserad pa en laboration pa lego NXT robotar dar vi som nya studenter fick komma
i kontakt med NXC spraket for forsta gangen. | bakgrund, syfte och malsattning resoneras det lite
kring ingenjorsarbete och vikten av samarbete

1.1 Bakgrund

Inom ingenjorsmassigt arbetet ar det oftast viktigt att snabbt kunna satta in sig i nya problem och
|6sa dessa pa de mest effektiva satt eller metoder som finns. Oftast jobbar ingenjorer inom projekt
med pressade tidrammar och yrkesverksamma fran olika discipliner. S3 att kunna samarbeta pa ett
bra satt ar ocksa viktigt for en ingenjor att kunna.

For en ingenjors student inom ICT omradet ar det dven viktigt att kunna hantera en mangd olika
programmeringssprak och se deras likheter. Under denna laboration dar lego NXT robotar anvandes
med programmeringsspraket NXC introduceras studenten till bade samarbetesfasen och ett nytt
programmeringssprak.

1.2 Syfte och malsittning

Syftet med denna laboration ar att dels att introducera programmering pa ett roligt och relativt
enkelt satt genom spraket NXC och parprogrammering, men aven introducera student till hur
arbetsgangen vid ingenjérsmassigt arbete gar till. Felsokning och testning ar dven en central del av
uppgiften for att introducera studenten till effektivt programmeringsmetodik. Malsdttningen med
denna laboration ar att fa det fardig skrivna programmet till lego NXT roboten att fungera.

2. Genomforande

Innan laborationen sa laste bada labbpartnerna igenom Labb-PM och en PDF om programmering i
NXC for att vi skulle bilda oss en 6vergripande uppfattning om programmeringsspraket. Den ena av
oss(jag) laddade ner BricxCC samt drivrutinen for LEGO NXT fran bilda som sedan installerades pa en
Windows dator for att kunna skriva kod som sedan laddas ner till roboten, for att fa den att exekvera
koden. Vid laborationspasset fick vi fardig kod som hade diverse fel i sig som vi sedan granskade och
skulle ratta till. Roboten som vi fick var dven fardig monterad med 3 sensorer, touch, ultra sonic och
ljus.

Vi tillampade parprogrammering vilket innebar att bada labbpartnerna turades om att sitta vid koden
i ca 20 minuter var. Var uppgift var sedan att fa roboten att kdra runt en svart harcirkel formad bana
och folja linjen utan att avvika fran denna. Nar roboten sen slog i vdagen skulle den skriva ut
gruppmedlemmarnas namn. Vi uppmarksammade olika platser i programmet dar fel fanns som vi
sedan modifierade(mer i resultat) och testade roboten efter varje dndring. Testerna gick ut pa att
roboten fick kdra runt den svarta bana och avvek den fran denna sa var det nagot fel i koden som vi
sen fick felsoka och testa igen.
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3. Resultat

Resultatet blev att lego roboten tillslut lyckades kdra runt banan och félja den svarta linjen vilket
gjorde att den holl sig kvar. Nar roboten sen slog i vagen skrevs gruppmedlemmarnas namn ut. Efter
viss modifiering av koden backade dven roboten efter att den slog i vigen och borjade dansa.!

Radnummer Ny kod Kommentar
2 60 Sankte lagsta hastigheten till 60 %
av motorns kraft
3 80 Sankte hogsta hastigheten till 80
% av motorns kraft
34 string Andrade variabeln for array till en
strang
35/36 Marcus Elwin/ Daniel Freberg | La till gruppmedlemernas namni
array
46 (8*1) Tog bort -16 for att namnen skulle
skrivas ut pa LCD_LINE2 pa
skdarmen
76 IN_3 Bytte sa att ratt sensor(ljus) matar
in data
92 A: Slow—>Fast For att halla kvar roboten pa
linjen nar
lightIintensity<TopThreshold(oka
motor A)
94 A->B->Fast For att halla kvar roboten pa
linjen nar
lightIntensity>TopThreshold(oka
motor B)
98 B2>A->Slow For att halla kvar roboten pa
linjen nar
lightIntensity>BotThreshold(sinka
motor A)
100 B->Fast—>Slow For att halla kvar roboten pa
linjen nar
lightIntensity<BotThreshold(sinka
motor B)
115 //dance(); Fa bort dansfunktionen s3 att
roboten kunde kora rakt

! Genom att dndra dance metoden med att ligga till OnRev(OUT_AB) s& att roboten kér baklinges med bada
motorerna och ldgga dance metoden i rorelsesensors funktionen + en kort vantan pa ca. 20 sek.
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4. Analys

Genom att sdnka de fordefinierade hastigheterna for SpedSlow och SpedFast sa kunde roboten
|attare folja linjen med ljussensorn. Genom att dndra integer variabeln till en strang kunde
gruppmedlemmarnas namn sedan lagras i groupMembers arrayen.

Metoden som tog hand om sjalva utskriften fér namnen var printNamesToScreen som bestod av en
for-loop som itererad efter langden pa strang arrayen och holl koll pa den m h a int i(rdknare
variabeln). Eftersom raderna pa LCD skarmen hade férdefinierade platser LCD_LINE1(56) och
LCD_LINE2(48) hamnade gruppmedlemmarnas namn pa samma rad som gruppmedlemar for att
loppen efter forsta varvet gjorde sa att texten pa LCD_LINE2 skrevs ut pa samma rad som
LCD_LINE1(48-(-8) = 56). Genom att dndra (8*1)-16 till bara (8*1) sd hamnade férsta namnet sen pa
ratt rad2(48-(0)=48) och andra pa rad 3(48-8=40). Dock skrevs inte namnen ut féren roboten slog i
vagen da rorelsesensorn kand av detta och startade namnutskrivar metoden som sedan stangde av
motorerna.

Genom att dndra sensor IN_1 till IN_3 kunde ratt sensor(ljus) mata data till lightIntensity som senare
jmf. ljusnivaerna i FollowLine metoden med TopThreshold eller BotThreshold. FollowLine metoden
var forst konstruerad sa att bada motorerna motverkade varandra vilket gjorde att roboten inte
foljde den svarta linjen. Néar vi andrade pa koden sa jobbade bada motorerna med att halla sig kvar
pa linjen, nar motor A holl pa att kéra utanfor linjen 6kade B hastigheten for att motverka detta
genom att halla sig kvar och vice versa.

Varfor roboten dansade fran borjan istallet for att kora enl. sensorerna var att dance(); metoden lag i
main metoden och kordes fore sjdlva readTouchSensors och FollowLine metoden vilket vi |6ste
genom att kommentera bort denna. Varfor rorelse sensor ldstes av innan roboten bérjade kéra beror
pa att nyckel ordet Precedes gor sa att rérelse sensor metoden startar fére FollowLine metoden i
huvudmetoden.
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5. Diskussion

Efter att ha genomfért denna laboration tycker jag att man som ny student har kommit i kontakt med
dels ett nytt programmeringssprak, parprogrammering och dven arbetsgangen vid ingenjorsarbete.
Speciellt testning, felsékning och driftsattning da detta har vart centralt genom hela labben, da det
har visat sig att sma delar av fel kod med t.ex. fel variabler, input for sensor mm. kan paverka en
robots beteende markvart och inte ge den 6nskade effekten som man vill att ens program ska ha.

Det jag har lart mig 4r mer om ett nytt programmeringssprak och allman programmerings syntax,
arbetsgangen vid ingenjorsarbete samt samarbete vid programmering. Som jag synnerligen kommer
ha nytta av i framtiden da jag kommer att arbeta med att ta fram system eller I6sningar da felsékning
etc. ar en central del av ingenjorsarbete. Jag tror dven att detta kommer att gor sa att jag vid
programmering i fortsattning forsdker ha ett noggrannhetstank da jag har sett hur sma fel i koden
paverka hela programmet. Programmeringsspraket NXC var kul att bekanta sig med da det ar ett
mer hardvarunara sprak samt svarare an vad man trodde, men ganska snarlikt som Java som ar det
enda jag har kodat i tidigare.

Mycket riktigt som det beskrivs i Labb-PM om ingenjérsarbete anvande vi oss uteslutande av
felsokning(vad ar det for fel pa koden), testning(testa dndringar) och driftsattning(testning med
robot) for att kunna l6sa labben.

Referenser
Labb PM(https://bilda.kth.se/courseld/10164/content.do?id=21060042 2013-09-03).
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Idag hade vi en valdigt intressant labb om programmering i NXC(likt C).

Dar vi programmerade en Lego NXT robot med touch. ljus och Ultrasonic(som ej anvandes). CAPFERSKORG
Var uppgift var att fa roboten att félja en svart halvcirkel mha ljus sensorn.

Vi fick férdig kod med lite defekter i som vi skulle @ndra pa och dven tréna
parprogrammering. Jag tycket att labben var kul och [drorik och inte allt for klurig.
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