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Sammanfattning

Problemldsning dr ett av en ingenjors manga arbetsomrdden. Som framtida ingenjorer dr det
dérfor viktigt med en god grund i1 det omradet for att kéinna sig trygg i sitt framtida yrke.
Utbildningen som hogskoleingenjorer startade med en laboration i intro-data dér studenterna
blev introducerade till programmering.

Ett av laborationens syften var att upplysa studenter om hur mindre fel i en kod kan ge
ovéantade resultat vid testkorning, vilket forhoppningsvis kan bidra till béttre noggrannhet vid
framtida laborationer. Ett annat syfte &r dven att upplysa studenten hur man pé bésta sitt kan
genomfora felsokning ndr/om man skulle raka ut for felsteg i framtiden.

Malet med laborationen var att fa en LEGO-robot att rora sig i en halvcirkelformad bana pa
golvet som var markerad med svart tejp. Problematiska hinder uppstod i samband med
felsokningen bl.a. att det redan fanns en del filer pa roboten som inte var borttagna vilket
ledde till att de kommandon som skrevs i koden inte syntes i robotens beteende. Nér
problemet vl var identifierat var 16sningen mer logisk med tanke pa att man tydligt kunde se
hur varje dndring i koden éndrade robotens beteende.
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1. Inledning

Torsdagen den 27 augusti genomfordes en Laboration i intro-data med syftet att ge nya
studenter in rolig introduktion av programmering men samtidigt ge dem en dverblick av vad
kursen kommer kriva av studenterna framover. Laborationen gick ut pé att géra en felsokning
1 en given kod som var kopplad till en s.k. LEGO-robot.

1.1 Bakgrund

Problemldsning dr ett av en ingenjOrs manga arbetsomrdden. Som framtida ingenjorer dr det
darfor viktigt for en ICT-student att ha en god grund 1 det omradet for att kénna sig trygg i sitt
framtida yrke. Problemldsning innebér att se runt problemet och att hitta nya innovativa vigar
for utforandet av att 16sa det. Logiskt tinkande dr dven en viktig egenskap som en ingenjor
bor besitta vid problemldsning.

1.2 Syfte och malsattning

Syftet med denna Laboration i data-introduktionen &r att ge studenter en dverblick dver vad
kursen kommer att kridva av studenten framdver samt introducera programmering pa ett roligt
sdtt. Laborationen visade vikten av noggrannhet vid programmering samtidigt som det var en
rolig en introduktion till programmering i allminhet och C-programmering i synnerhet, med
hjélp av NXC. Studenten far bittre forstaelse for hur en kod ser ut och fungerar samt hur man
pa ett smart och effektivt sétt kan gora en felsokning. Rapporten i sig har som syfte att lira
studenten att skriva en tydlig och fullstdndig rapport. Learn to write, write to learn &r ett
uttryck som tydlig beskriver vikten av att kunna formulera sig i skrift. For att kunna uttrycka
nagot 1 skrift géller det att verkligen forstd omradet i1 friga.

Mitt personliga mal med laborationen var att i en viss forstaelse for programmering och hur
man pa bista sétt utfor en felsokning.
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2. Genomforande

Forberedelser infor laboration: D& bada gruppmedlemmarna anvdnde Mac sa fick problemet
med mjukvaran som endast fungerar med Windows 16sas genom att forst och frimst installera
Parallels desktop och Windows. Programvaran BricxCC och drivrutinen laddades ned frédn
Bilda. Direfter installerades BricxCC (for att skriva kod) samt en drivrutin for att Windows
skulle hitta den inkopplade Mindstorms LEGO-roboten. For att underlétta den kommande
laborationen studerades dven Lab-PM samt koden i forvég for att forsoka forsta hur den
hingde ihop samt vad den innebar. Kompendiet l4stes igenom for att {4 en dverblick av de
generella begrepp som féorekommer inom programmering samt de metoder som skulle komma
att tillaimpas under laborationen. De metoder som tilldmpades i kompendiet jamfordes med
koden vi erhallit for att se om ndgon av metoderna kunde anvéndas for att utféra uppgiften.

Genomforande av sjélva laborationen:

Koden studerades och uppenbara fel som gjorde att roboten inte gick som den skulle
identifierades efter lite diskussion mellan gruppmedlemmarna. Robotens betedde studerades
dven samtidigt som vi forsokte koppla detta beteende till hur koden ség ut.
Parprogrammeringen var inte lika uppstyrd pé sé sétt att det fanns en writer och en driver,
utan vi satt som ett par och diskuterade koden och kollade gemensamt hur roboten betedde sig
nér vi dndrat 1 koden. Uppgiften 16stes genom att ta bort irrelevanta delar i koden (T.ex.
dansen), kollade sé att kablarna i roboten var inkopplade som de skulle och undersdkte koden
sa att allt stimde Overens. En del av det logiska tdnkandet var att kolla pd banan/linjen som
roboten skulle f6lja och hur hastigheten i olika ldgen pdverkade robotens gang.

3. Resultat

Nér alla fel i koden vél hade identifierats och korrigerats kunde roboten rora sig lings med
tejpen och dven visa gruppmedlemmarnas namn i displayen nér den kolliderade med vaggen.
For att fa roboten att folja tejpkantens géng fick den rora sig i ett sicksackmonster.

Radnummer Ny kod Kommentar

2 #define SpeedSlow 60 Hastigheten for SpeedSlow sdnktes

34 string groupMembers[] = { int dndrades till string eftersom bokstdver skulle anvandas
35 "Sara", Namnet Sara skulle visas under rubriken Gruppmedlemmar
36 "Li" Namnet Li skulle visas under rubriken Gruppmedlemmar
46 TextOut(0, (LCD LINE2 - (8*1)), names[i]): | -16 raderades for att namnen skulle komma med pé displayen

50-55 void dance raderades for att forenkla keden

76 lightIntensity = SensorRaw(IN 3). Inputen for ljussensorn dandrades eftersom den inte stamde
92 OnFwd(OUT A, SpeedFast); SpeedSlow #ndrades till SpeedFast

100 OnFwd(OUT B, SpeedSlow); SpeedFast dndrades till SpeedSlow
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4. Analys

Vi hade glomt att vilja rétt fil pa roboten vilket ledde till att den ej f6ljde de kommandon som
vi sjdlva hade programmerat utan f6ljde de som redan fanns. D4 vi inte upptickte detta med
en gang var det lite forvirrande dé vi inte forstod varfor inte roboten dndrade monster trots
vara dndringar 1 koden. Nér problemet vil var identifierat var l0sningen mer logisk med tanke
pa att man tydligt kunde se hur varje dndring i koden @ndrade robotens beteende.

Vissa fel i koden (den ingang for vilken ljussladden satt pé var fel), var mer uppenbara dn
andra (i vilka lagen roboten skulle dndra hastighet och riktning). Den mest avgorande
andringen i koden var hastighet och riktning i vilken roboten skulle rora sig. Tre ldgen
konstaterades vilka man sedan hade stor anvindning for nér robotens beteende skulle
bestimmas. De tre ligena som hittades var: Golv, Tejpkant samt tejp. Dessa lagen innebér
olika ljusvirden” som ljussensorn under roboten kan uppfatta vilket i sin tur leder till att den
ror sig 1 olika hastigheter. Nir de tre ldgena hade konstaterats var det enklare att forstd hur
roboten skulle behova rora sig for att folja tejpkantens bana. I detta fall fick roboten f6lja ett
sicksackmonster.

Se bilaga 1.1

5. Diskussion

Malet med denna laboration var som ndmnts tidigare att f en battre forstaelse for
programmering over lag samt att forstd samband mellan kod och robotens beteende.

Detta mal tyckte jag uppfylldes med god marginal da vi faktiskt fick roboten att g som den
skulle samtidigt som man forstod vad man hade dndrat och varfor.

En positiv sak med parprogrammering var att vi var pd samma niva nir det kom till
programmering. Detta ledde till att vi som jdmlikar kunde diskutera eventuella 16sningar etc.
Om man ddremot hade hamnat med en student med mycket erfarenhet av programmering
sedan tidigare, hade det varit l4tt hant att denne tar 6ver uppgiften utan att den andra lar sig
nagot. Men da detta inte var fallet i var gupp da vi genom att diskutera och reflektera kring
problemet pa ett bittre sétt kunde l4ra oss och forsta viktiga samband.
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Bilagor
Augusti 2015

nlagg Egen anteckning

Efter ett flertal forsok och med hjalp fran Gabriel fick vi roboten att
ga fint :) Kul ndr manser sambanden och far det att fungera :)

Sara Mineur skrev inlagget | 27 augusti 16:54

Kommentera inlagget ...

Bilaga 1.1
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GOLV TEJP-KANT TEJP
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