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Introduktion

Tlebit & mitt, Stefan Benediktssons
lilla projekt som Prao pA MDH. Tlebit,
som & min lillalegorobot, bestar av
delar frén Legos " Robotics Invention
Systems’ [1]. Detta dokument
behandlar inte byggandet av roboten,
utan endast géva programmeringen.
For att man ska forsta hur roboten
funkar, behdvs dock en kort forklaring
av hur den ser ut.

Som man kan sei figur 1, har roboten
tva hjul pa varje sida. De intressanta
delarna & markerade med siffror.
Sjdlva styrmekanismen &r en liten
dator(1) som programmeras med hjalp
av en pc och en infrar6d séndare.
Roboten tar emot signaler fran en
ljussensor(2), och agerar som den &r
programerad att gora.
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Figur 1: 1 RCX-datorn som styr hela roboten

2 Ljussensor
3 Bakre trycksensor
4 Framre trycksensor

Exempel: Min robot ror sig framat pa
ett vitt golv. N&r den kommer fram till
det svarta streck som markerar
testarenans sut, skickar ljussensorn en
signal till datorn om att den tréffat ett
morkt omrade. Datorn processerar
detta och kollar om den har négra
speciella uppgifter som ska utforas nar
den traffar pA morka omréden. | det har
fallet ska den backa en sekund och

sedan svanga & hoger. Hur man
programmerar detta kommer senare.
Nu finns det ju tvasiffror till (3 och
4) i figur 1. Vad & det dar d3, undrar
du nog. Jo, det &r trycksensorer. Nar
min robot kor in i ndgot, skickar den
sensor som &r intryckt en signal till
datorn. Datorn gor likadant med den
signalen som med den fran ljussensorn,
och ser att nér en sensor trycksin, ska
farten oka till max och riktningen



andras sa att den puttar det foremal den
krockat med. Sensorn dar bak &r altsa
till for att roboten ska backa i maxfart
nar den blir pakord bakifran.

Programering av Tlebit:

N&r man startat kodprogrammet fran

lego ser skarmen ut som i figur 2 (den
viktiga delen av skarmen i allafall...).
Till hoger finns en liten gron pusselbit
som heter Program.Det & gdva
startklossen, sa att saga. Under den
sdtter man sen alla kommandon man
vill att roboten ska utféra, i den
ordning de ska utforas. Lat oss borja
med att starta motorerna.
Detta gor vi genom att klicka pa ett
gront ”on”-block och sedan sétta fast
det under " program” -blocket. Da ser
det ut som hér nedanfor.
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Figur 3: Ett on-block.

Nu kommer datorn att starta motor A,B
och C nér programmet kérs. Om man
vill att bara motor A ska startas
hogerklickar man pa blocket. Da far
man upp en egenskaps-ruta. Dar kan
man bestdmma vilka motorer som ska
paverkas av blocket. Nastan alla block
har en egenskapsruta som man kan
andra pa genom att hogerklicka pa
blocket.

Nu skavi behandla ett annat sorts
block, ndmligen ljussensor-blocket.
Det finns | den blaa legoklossen och
heter light.

| figur 4 har jag placerat ett “light”-
block pa skarmen och satt ett ” of f” -
block under "dark”. Sensorn méter ljus
paen skalafran 0 till 100, och nér den

utsétts for ljus som faller inom " dark” -
ramen (O till 50 i det har fallet, det gar
att andra) kor den de block som finns
under "dark”, och likadant med
"bright”.
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Figur 2: Skérmens original utseende
vid programmering.

Alltsd, nar jag startar roboten borjar
datorn beta av kommandona under

" program” -blocket. (Nu startar
motorerna) Sedan kor roboten framat
tills ljussensorn registrerar ljus under
50. (D& stannar motorerna.)

| figur 5 finns den fullstdndiga koden
till min legorobot.

Forstér du hur den fungerar???

Denna robot startar med att kdra sakta
rakt fram. (lamplig testyta ar ett vitt
bord pa ett svart golv.) N&r roboten
kommer fram till bordskanten,
registreras ljusandringen av
ljussensorn, och da backar roboten i en



halv sekund, innan den snabbt vrids &t hoger i en sekund.
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Figur 4: Ett light block.
undan den. Om den krockar med nagot

Sen &tergér den till att korarakt pai bakom sig, andrar den ocksariktning.
|&ngsam takt. Om den skulle krocka Det var allt du behdvde veta om

med négot, (en stor bok kanske...) s TLeBit, min lilla legorobot.
Okar den genast farten for att putta
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Figur 5: Ett fullstandigt program. )



Slutsats

Efter att jag har provat detta program satycker jag att det & enkelt och effektivt att
anvanda for att programmera robotar.
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