2-Radroboter

Wenn du das Modell anhand der Bauanleitung aufgebaut hast, sind dir sicher schon zwei
neue Bauteile aufgefallen — die Omniwheelrader und das Stitzrad.

Im Modell verbaute Aktoren und technisches Zubehor:

Mini Motor 6-9V Getriebe Omniwheelrad Stitzrad

Die Erklarung zu den Bauteilen findest du auf der Einleitungsseite.

Das Modell ,2-Radroboter” gliedert sich in 2 Programmieraufgaben:

Aufgabe 1 Programmierlevel 3

Das Modell soll eine bestimmte Zeit - 3 Sekunden -
2-wheeled_robot_1.rpp  vorwartsfahren, 1 Sekunde stehen bleiben und dann 2
Sekunden riickwartsfahren, danach stehenbleiben

Aufgabe 2 Programmierlevel 3

Das Modell soll wie in der 1. Aufgabe eine Strecke
2-wheeled_robot_2.rpp  vorwartsfahren und dann nach rechts drehen. Diese Funktion
soll 4mal ausgefiihrt werden. Anschlie3end soll die gleiche
Funktion in die andere Richtung erfolgen. Zum Schluss stoppt
das Programm.




Aufgabe 1

Programmieren des Modells bendétigst.

Bevor du mit dem Programmieren beginnst, lies das Kapitel ,Grundlagen -
Omniwheels® durch. Dort findest du wichtige Informationen, die du zum

Wichtig: Wenn du die Programmierung durchfihrst, musst du auf die Drehrichtung der
Rader achten. Die Drehrichtung nach links bedeutet, die Rader drehen vorwarts, nach

rechts bedeutet, die Rader drehen rickwarts.

In dem folgenden Programm werden Unterprogramme verwendet. Deshalb ist es hilfreich,

das Kapitel 4 der ROBO Pro Hilfe vorher zu lesen.

So, jetzt kannst du mit der 1. Aufgabe beginnen.

Dazu startest du wie gewohnt das Programm ROBO Pro und tberprifst, ob Programmier-

Level 3 eingeschaltet ist.

Beginne mit dem Befehl ,Start”. Und hier kommt schon eine Neuerung beim
Programmieren.

Sich immer wiederholende Programmfolgen werden in ein sogenanntes ,Unterprogramm®

geschrieben und bei Bedarf ins Programm eingebunden.

@ Méochtest du ein Unterprogramm erstellen, wahle in der Werkzeugleiste
.,Neues Unterprogramm erzeugen® aus.

Es erscheint ein Dialogfeld, in das du einen Namen eingibst, z.B. ,x2_bwd".

Mit OK bestétigst du die Eingabe und gelangst zum Programmierbildschirm
zur Erstellung von Unterprogrammen.

Ein Unterprogramm beginnt immer mit dem Befehl ,Unterprogramm-
Ei Eingang®.

Den Befehlsaufruf findest du unter Elementgruppe — Programmelemente -
,Unterprogramme |/O*

[l Neues Unterprogramm ? X

Name:

Beschreibung:

| x2_bwd|

Beendet wird ein Unterprogramm immer mit dem Befehl ,Unterprogramm-Ausgang®.

Das Unterprogramm startet also mit dem Eingangsbefehl. Anschliel3end folgt ein

Befehl der wie folgt dargestellt aussieht. Informiere dich Gber den Befehl in der ROBO

Pro Hilfe.

j n “den ,Dateneingang fur Befehlswert".

. ~Ziehe den Befehl aus Programmelemente - ,Befehle” unter den Eingangsbefehl
~und verbinde ihn mit diesem. Offne das Dialogfeld fiir den Befehl und aktiviere

[l Befeniselement ? X |

Befehl: Rechts vl

Datentyp:

(® Ganze Zahlen -32767..32767
O Gleitkomma 48bit

Dateneingang fiir Befehiswert

o [ e




. Eingang

Die Befehlsdarstellung andert sich und du bekommst einen
- orangen Eingang auf der linken Seite des Befehls.

Sicher ist dir aufgefallen, dass zur vorherigen Darstellung nur noch der Drehpfeil
angezeigt wird. Der Wert flr die Motordrehzahl fehlt und wird Gber den linken
Befehlseingang festgelegt. Dazu fugst du den Befehl ,Unterprogramm
Dateneingang“ aus Unterprogramme 1/O ein.

(Ergere) Andere im Feld Namen z.B. auf ,Geschw" fiir Geschwindigkeit um und
------ 7" beende mit OK.

N

Geschv/.s:n;;

- Der rechte Ausgang wird mit 2 Motorbefehlen M1 und M2
belegt. Flge diese aus Programmelemente - ,Eingange,

— M1 Ausgange“ ins Programm ein.
M2 g
o - Fuge zum Schluss den Befehl ,Unterprogramm-Ausgang” als
(eescnncis| (N >—+—=M1 g5 | letzten Befehl ein.
o ‘ - LeM2 2

Erstelle jetzt das Unterprogramm fur den Linkslauf der Motoren (vorwarts). Dazu

Unterprogramm kopieren®. Im Dialogfeldanderst du den Dateinamen ab, z.B.
X2_fwd®.

e [ ‘Die letzte Anderung, die du noch vornehmen musst, ist die
n_/gt—“wp ’ Drehrichtung. Diese anderst du von ,rechts® auf ,links®.
L 2

. M2

12 g
? & % & %
Ausgang

Somit ist auch dieses Unterprogramm fertiggestellt.

Die beiden Unterprogramme findest du als Reiter in der Programmleiste
neben dem Reiter ,Hauptprogramm®

1"" - I‘\.‘
{ Ein &)~
\ /

[l Unterprogramm Dateneingang ? X

Neme: | Geschwl

Verbindung

[AROBO Pro entscheidet

(® Lokal: Nur wenn Funktion betreten wird.

(O statisch: Immer verbunden

O Objekt: Wenn Objekt erzeugt wird

Datentyp:
(®) Ganze Zahlen -32767..32767
O Gleitkomma 48bit

Ubertragungsart

ROBO Pro entscheidet

(@ Nur'=' Befehle: Der Aufrufer sendet'=' Befehle.

(O Beliebige Befehle: Der Aufrufer kann beliebige Befehle senden

oK | | Abbruch

M10

W Motorausgang ? X
Motorausgang:  Aufiésung
Omt @38 Schritte
@m2 (O 512 Schritte
Oms3
Om4

Interface / Extension

IF1 v
Bild:

Motor ™

oK Abbruch

bleibst du in der Unterprogrammerstellung und aktivierst die Schaltflache ,Aktuelles

[l Befehiselement ? X

Befehl: Links] v

T —

Datentyp:

Wert:

@® Ganze Zahlen -32767..32767
O Gleitkomma 48bit

[/ Dateneingang fiir Befehlswert

[ ok | [ abbruch

D@ % F

Hauptprogramm  x2_fwd x2_bwd




Bevor du das Hauptprogramm weiter programmierst, erstelle noch
nebenstehendes Unterprogramm zum Stoppen der Motoren.

M1
M2 5

Schalte Uber die Programmleiste auf ,Hauptprogramm® um. Programmelemente

- - Den Startbefehl hast du ja schon eingebaut. Nach einer Wartezeit von 1
~ . Sekunde soll das Fahrzeug 3 Sekunden nach vorne fahren. Dazu baust
~du nach der Wartezeit das Unterprogramm ,, x2_fwd“ und danach einen
Wartebefehl von 3 Sekunden ein. Das Unterprogramm fligst du ein tber
~ Elementgruppen — Geladene Programme.

- Flige an den Werteeingang des Unterprogramms eine ,Konstante* ein und

~wabhle fur die Geschwindigkeit der beiden Motoren den Wert ,4“. Somit laufen

- diese nur mit mittlerer Geschwindelt, die nach Bedarf gedndert werden kan

2

Hauptprogramm

. x2_bwd

x2_stop

o
|

n.

-------- - Motoren und das Programm wird mit dem Stopp-Befehl beendet.

Zﬁﬁiﬁﬁ:

Il Konstante ? X

Datentyp:
(® Ganze Zahlen -32767..32767
O Gleitkomma 48bit

»2-wheeled_robot_1.rpp*“

o ~ Ist alles richtig programmiert, fahrt das Modell 3 Sekunden nach vorne un
v wieder 3 Sekunden zuriick und bleibt dann stehen.

- auf deinen Rechner ab. Teste anschlie3end das Programm mit deinem Modell.

d dann



Aufgabe 2

v : » :,M1 3
Erzeuge zuerst ein Unterprogramm mit dem Namen ,x2_rotR* fir o 0 ,\'5‘2:
»Rotation Rechts®. Wichtig ist, dass beide Motoren einzeln angesteuert . =€y

werden. Dabei dreht M1 nach rechts und M2 nach links. ‘?

Erzeuge Uber ,Unterprogramm kopieren“ das Programm noch einmal und vergebe den
Namen x2_rotL fiur Linkslauf. Du musst hier nur die Laufrichtung der beiden Motoren
andern. M1 nach links und M2 nach rechts.

Fur den 4maligen Schleifendurchlauf benutzt du den Befehl ,Zahlschleife” aus den
Grundelementen.

Informiere dich in der ROBO Pro Hilfe Gber den Befehl und dessen )
Anschliusse. Baue den Befehl wie dargestellt in dein Programm ein. Andere
nur die Anzahl der Durchlaufe auf 4.

Ist der Wert >4 erreicht fahrt das Programm tber den
Ausgang ,J*“ weiter und hier beginnt der Programmteil, bei
dem das Fahrzeug in die andere Richtung fahrt. An

den ,J-Ausgang”“ der zweiten Zahlschleife wird der
Stopp-Befehl fur die Motoren eingebunden.

Du kannst das Programm abspeichern unter dem Namen
»2-wheeled _robot_2.rpp“
Teste das Programm, indem du es auf deinen Controller ladst.

Vielleicht findest du noch mehr Mdglichkeiten, das Modell zu steuern.




