Advanced 2-Radroboter

Mit diesem Modell erarbeitest du dir weitere Grundlagen der Programmierung. Die
verbauten fischertechnik Bauteile kennst du ja schon von den vorherigen Aufgaben. Das
Modell steuerst du sowohl mit dem IR-Spursensor als auch mit dem Gestensensor.

Im Modell verbaute Aktoren, Sensoren und technisches Zubehor:

Mini Motor Getriebe Gestensensor  Omniwheelrad = IR-Spursensor

- - “

Die Erklarung zu den Bauteilen findest du auf der Einleitungsseite.

Das Modell ,Advanced 2-Radroboter” gliedert sich in 4 Programmieraufgaben:

Aufgabe 1 Programmierlevel 3

Der Fahrroboter fahrt geradeaus. Trifft er auf ein
Advanced_2- Hindernis, soll er diesem ausweichen.
wheeled_robot_1.rpp
Aufgabe 2 Programmierlevel 3

Der Fahrroboter soll entlang einer schwarzen Linie,
Advanced_2- des vorgegeben Parcours fahren.
wheeled_robot_2.rpp Verlasst er die schwarze Linie, so bleibt dieser stehen.
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Aufgabe 3

Advanced_2-
wheeled_robot_3.rpp

Programmierlevel 3

Das Programm soll die Fahrt auf der schwarzen Linie
so regeln, dass das Modell die schwarze Linie wieder
findet, falls der Roboter die schwarze Linie verlasst.

Aufgabe 4

Advanced_ 2-
wheeled_robot_4.rpp

Programmierlevel 5

Der Fahrroboter fahrt eine Stecke entlang, erkennt er
ein Hindernis reduziert er die Geschwindigkeit. Uber
einen  Zufallsgenerator wird die Drehrichtung
festgelegt, mit der dem Hindernis ausgewichen wird.




Aufgabe 1

Zur LoOsung der ersten Aufgabe kannst du auf mehrere :
Unterprogramme  aus  vorherigen  Programmieraufgaben ?
zugreifen. S

[2 = appsoosoint |
Im 2. Teil des Programms benétigst du die folgenden Befehle: | L SR
»X2_bwd", ,x2_stop“, ,x2_rotR", ,x2_rotL“ und ,,x2_fwd“. | SEEEEEE
Genau wie bei dem Modell ,Ddmmerungsschalter’, muss der [ oseso pors (o

Gestensensor zuerst initialisiert werden. Dazu fligst du den Block =~
LAPDS9960 init* nach dem Programmstart ein. Der Wert des | o
Eingangs ,mo“ (mode) wird auf 2 festgelegt, denn du mochtest .. ;
mit der Funktion ,APDS9960 prox“ (Abstandmessung - e

proximity) arbeiten. Am Ausgang ,Er“ wird der Befehl
~otopp“ angefugt.

Ei
™ APDS9960_init |
Au__Er |

Anschliel3end baust du den Block ,APDS9960 prox“ zur Messung und = s
Auswertung der Entfernung ein. Im folgenden Verzweigungsbefehl wird
der ermittelte Wert ausgewertet. Ist er grof3er 7 - ,J“ geht es im zweiten
Teil des Programms weiter. Ist der Wert kleiner 7 ,N“ fahrt das Modell
an.

AnschlieBend folgt der Programmteil, in dem das Modell 1s
rickwartsfahrt, dann stoppt und sich anschlieRend 1,15s dreht
(Unterprogramm ,x2_rotR*) bevor es wieder vor den Block
LAPDS9960_prox“ springt. Am ,N-Zweig“ baust du das Unterprogramm
zur Vorwartsfahrt ein. Den Ausgang verbindest du als Schleife ebenfalls
mit dem Eingang des Unterprogramms ,APDS9960_prox“.

Somit ist das Programm fertig und du kannst es unter
dem Namen

yAdvanced 2-wheeled robot_ 1.rpp“

auf deinem Rechner abspeichern. Teste anschlieen das Programm zusammen mit dem
Modell.



Aufgabe 2 ’ ’

Fir die zweite Aufgabe bendtigst du, wie du aus der Aufgabenstellung
entnehmen kannst, als Fahrstecke die schwarze Linie auf dem im Baukasten
beigefligten Parcours.

)
Im rechten Bild siehst du schon einmal, wie das Hauptprogramm spater T

aussehen soll. Sicher wirst du schon ein paar Unterprogramme erkennen, wfnel
die bereits in vorherigen Aufgabenstellungen verwendet wurden. \ \_\L—l 1

Aber auch hier musst du ein paar neue Unterprogramme erstellen wie z.B. ’ ‘ ;L '
follow_line*. -
Dies ist ein Unterprogramm, welches du einmal programmierstund I
dann in allen Programmen verwenden kannst, bei denen eine ’:1
Linienverfolgung bendtigt wird. e
T p 7
Der IR-Sensor liefert vier verschiedene Eingangswerte. Je nach ®* -
Wert z.B. IR7 und IR8 = 1 dann wird der Ausgang ,11“ angefahren. . ' -L.. &
o
Im Hauptprogramm folgt das Unterprogramm ,x2_stop* - die ...
Motoren stoppen. Uber eine Endlosschleife wird somit die Fahrt ::f
entlang der Linie kontinuierlich tiberwacht und gegebenenfalls =~ @& @ @

korrigiert.
Teste das Programm und speichere es unter dem Namen
yAdvanced_2-wheeled_robot_2.rpp“

auf deinem Rechner ab.



Aufgabe 3

Jetzt geht’s an die 3. Aufgabe. Diese ahnelt der vorherigen

Aufgabe — nur, dass zuerst eine schwarze Linie gesucht | ewovie
werden soll. Auch hier vorab das Hauptprogramm mit 1
seinen Unterprogrammen. Neu hinzugekommen ist das >\ s ot s s s
Unterprogramm ,search_line“. I

T

Mit diesem Unterprogramm wird die schwarze Linie gesucht. Haben beide
IR-Sensoren den Wert ,0 stoppen die beiden Motoren und das
Unterprogramm wird verlassen. Ansonsten dreht das Modell Uber das
Unterprogramm ,x2_rotR". Um eine Drehbewegung zu erzeugen, laufen die
Motoren gegenlaufig.

Das Unterprogramm kennst du ja schon, so dass du es nur einfligen musst.

Das Gleiche gilt fuir die Unterprogramme im Hauptprogramm.

Wichtig: Solltest du nicht mehr wissen, wie man schon vorhandene Unterprogramme
einfigt, ganz einfach — lade das Programm, in dem die Unterprogramme verwendet

werden. I

[ Programmelemente
Wabhle in der Elementgruppe ,,Geladene Programme®. - Bedienelemente

-~ Zeichnen

- Bibliothek
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Klicke nun auf den Ordner, in dem die Unterprogramme stehen.

Es werden die Programmelemente angezeigt.

&

Das Unterprogramm, welches du bendétigst, ziehst du einfach mit
der Maus in den Programmierbildschirm und flgst es an
ansprechender Stelle an.
Teste das Programm und speichere es unter dem Namen
,Advanced_2-wheeled-robot_3.rpp*“

auf deinem Rechner ab.

Das komplette  Beispielprogramm  findest du  unter

C:\Programm(x86)\ROBOPro\Beispielprogramme\ROBOTICS
Smarttech\Advanced_2-wheeled_robot_3.rpp



Aufgabe 4

Jetzt aber noch zur 4. Aufgabe. Hier geht es nochmals um die
Mdglichkeit, einem Hindernis auszuweichen.

Lade zuerst das Programm ,Advanced_2-wheeled-robot _4.rpp aus dem Ordner
“C:\Programme(x86)\ROBOPro\Beispielprogamme\ROBOTICS Smarttech\

Auch hier kannst du dir schon einmal das Hauptprogramm
anschauen. Im Vergleich zum Programm ,Advanced_2-wheeled-
robot_1.rpp “findest du nur das Unterprogramm ,x2_rotL_R_random®
sowie ein paar Parameterveranderungen und Erweiterungen.
Mdochtest du das Programm selbst erstellen, kannst du das rechts
dargestellte Programm tibernehmen.

Ansonsten empfiehlt es sich die Funktion des Programms anhand
der Fahrwege des 2-Radroboters zu erkunden.

Stelle dazu einfach einen Parcours mit mehreren Bichern auf und
starte das Programm. Wenn alles funktioniert, weicht der Roboter
problemlos allen Biichern aus.

x2_rotLR_random

Speichere das Programm unter dem Namen
»Advanced_2-wheeled_robot_4.rpp*“
auf deinem Rechner ab.

Demontiere anschlielend das Modell und widme dich der nachsten Aufgabe.



