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Sammanfattning

Under var laboration var var uppgift att fa en robot att fungera som den skulle. Efter felsokning och

en del arbete nadde vi vart resultat, roboten lyckades med att f6lja tejpen som var klistrad pa golvet
och sedan att skriva ut vara namn pa displayen. Vi har under laborationens gang dokumenterat vara
steg och andringar som jag presenterar i denna rapport.

Vi kom fram till vilka funktioner som lag bakom robotens beteende och arbetade sedan utefter dem,
dar vi analyserade robotens rorelser och jamférde dem med koden, det som inte stimde rattade vi
till och atgardade. Systematiskt gick vi igenom uppgiften och de olika momenten, pa ett roligt och
effektivt satt.

Detta var en valdigt bra repetition och man lar sig mer och mer for varje gang man arbetar i
grupp/par, valdigt nyttigt!
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1. Inledning

| denna rapport kommer du som lasare att fa en inblick om hur det gick till att felsdka en robot vars
uppgift var att folja en “upptejpad”-kurva plus andra moment. Med hjalp av ett smidigt och effektivt
tillvagagangssatt lyckades jag och Adam med denna uppgift.

1.1 Bakgrund

Som en ingenjor eller en student pa ICT-skolan krévs det att man kan arbeta i grupp och arbeta med
teknik. Bdde mjuk och hardvara ar i fokus och det ar viktigt att fa en riktig introduktion till dessa, hur
de fungerar tillsammans.

1.2 Syfte och malsittning

Malet med var laboration var att med programmeringsspraket NXC fa en robot att félja en
"upptejpad linje” och sedan stanna vid vaggen. Syftet med detta ar att lara sig grunden till
programmeringens uppbyggnad samt att ldra sig arbeta med andra manniskor. Syftet med att sedan
skriva en rapport ar for att pa ett bra satt forbereda sig infor kommande rapportskrivningar i olika
kurser och senare i arbetslivet som ingenjor.

2. Genomforande

Steg nummer ett i var laboration var att installera de rekommenderade programvarorna, ”Drivrutin
till LEGO NXT for Windows” och ”Bricx Command Center”. Vi laddade dven ned guiden ”"Programming
LEGO NXT Robots using NXC” for att ha som stod om vi skulle kdra fast. Nar vi hade laddat ner allt sa
gjorde vi en snabb genomgang av programmen dar vi gjorde oss lite bekanta med dem.

Dérefter 6ppnade vi upp koden fér roboten och borjade radvis granska den, for att se vad koden ville
att roboten skulle gora osv. Efter att ha rattat till ett par rader i koden sa testkorde vi roboten for att
se vad den gjorde och for att se vad vi hade att jobba med. Vi konstaterade de olika felen, att den
t.ex. inte skrev ut ratt text och att den inte kunde folja tejp-linjen.

Systematisk fortsatte vi att ga igenom rad for rad och hittade de fel vi var ute efter, funktionen for att
skriva ut vara namn pa displayen och funktionen for att folja tejpen. Vi turades om att vara den som
skrev i koden men vi bada var med hela tiden och granskade den.

Vi l6ste de flesta fel i koden ganska snabbt. Det var nar vi kom till funktionen for att folja tejpen som
vi korde fast. Vi dndrade i koden manga ganger och testkérde roboten manga ganger for att forsoka
I6sa uppgiften. Tillslut ritade vi upp uppgiften pa ett papper, det ar mycket lattare att |6sa sadana har
uppgifter grafiskt. Nar vi pa pappret sag vad roboten behévde goéra vid de olika tillfdllena sa kunde vi
med hjalp av vara dem fa ner vara I6sningar i koden. Detta medférde att vi fick roboten att félja
tejpen, vi lyckades!
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3. Resultat

Radandringar

Radnummer Ny kod Kommentar

34 string Namnen ska inte vara av typen int

62 sensor (IN_2) fel trycksensor

76 sensor (IN_3) fel ljussensor

66 names Istallet for groupmembers

35& 36 "Adam" & "Rickard" Behovde lagga in namn med citationstecken istéllet
for siffror

46 + Andrade ett minus till plus for att radékning skulle
fungera korrekt

117 //dance Kommenterade ut dance for att forenkla starten

2&3 Andrade hastigheter Styrningen fungerade inte korrekt

94 till 112 Andrade styrning Styrningen fungerade inte korrekt

Vart resultat blev som sagt att vi fick roboten att folja tejp-linjen och den gjorde de moment som den
skulle. Ett annat resultat av laborationen var ocksa att man fick en bra repetition av
programmeringen infér kommande programmerings-uppgifter.

4. Analys

Laborationen gick valdigt bra och smidigt! Jag och Adam arbetade effektivt och noggrant.

Funktionen ”printNamesToScreen” tog hand om utskrivningen av namnen pa displayen och
funktionen “followLine” gjorde sa att roboten kunde félja efter tejp-linjen. | funktionen “followLine”
Iag det en while-loop som med hjalp av varden fran sensorn kunde berdkna nar den skulle svanga
vanster respektive hoger. Med hjalp av att dndra if-satserna som var inuti denna while-loop, fick vi

roboten att folja tejp-linjen som dnskat.

Forutom att vi korde fast vid en del sa gick laborationen valdigt snabbt. Mycket av det var tack vare
att bade jag och Adam har tidigare erfarenheter av programmering.

5. Diskussion
Jag tycker att laborationens syfte och mal ar val genomtéankta, speciellt for studenter som inte har
haft sa mycket tidigare erfarenheter av programmering.

Det uppstod inte nagra storre problem forutom att vi korde fast under den del dér vi skulle redigera
funktionen som styrde 6ver robotens hjul (for att fa den att folja tejp-linjen).
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Jag har inte lart mig nagot nytt, men jag personligen fick en ordentlig repetition av programmering
nara hardvara. Jag tycker att NXC och programvaran ar latta verktyg till att lara sig grunderna i
programmering men ocksa for att lara sig mer avancerade saker. Det finns nagot for alla!

Jag tycker ocksa att mitt och Adams tillvadgagangssatt var helt ratt. Vi arbetade sakta men sadkert
framat och dndrade rad for rad, for att i slutdndan ha en fullt fungerande kod.

Referenser
Labb-PM

Bilagor

Egen anteckning

Idag den 2014-08-28 gjorde jag, tillsammans med Adam, en laboration
som ar en del av introduktionskursen i datateknik. Uppgiften bestod av
att felsoka koden till en "LEGO Mindstorm" robot. Vi skulle fa den att
fungera pa sa satt att den pa egen hand kunde folja en "upptejpad"
kurva pa golvet och sedan skriva ut en text nar den nadde vaggen.

Hela laborationen gick som vantat, det gick bra och det var roligt! Jag
tycker detta ar eftt jatte bra satt att komma igang med programmering,
aven fast jag har programmerat till en viss del pa fritiden sa ar detta
valdigt larorikt. Roligt ar det ocksa att man arbetar i par, man lar bade
kanna nya manniskor och det ar roligare att 16sa uppgiften tillsammans
an ensam.

Vi korde fast under den del dar vi skulle fa roboten att folja tejpen. Men
efter en tids klurande kom vi fram till att det var den stora skillnaden
mellan "snabba" och "laga" hastigheten som gjorde att den inte
lyckades.

Rickard Erlandsson skrev inlagget | nyss
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