Funktionsmodell

Mit diesem Modell erarbeitest du dir die ersten Grundlagen der Programmierung und der
im Modell verbauten Elemente.

Wenn du das Modell anhand der Bauanleitung aufgebaut hast, sind dir sicher schon ein
paar wichtige Bauteile aufgefallen. Neben den fischertechnik-Bausteinen verwendest du
sogenannte ,Aktoren“ wie den Encodermotor sowie eine LED zum Steuern einer

Lichtschranke.

Im Modell verbaute Aktoren und Sensoren.

Encodermotor

LED Ultraschallsensor Fototransistor

=

Mit Klick auf ein Bild kommst du zur Erklarung des Aktors oder Sensors.

Das Modell ,Funktionsmodell* gliedert sich in 5 Programmieraufgaben:

Grundeinstellung

Lernstufe 1
Grundeinstellungen im Programm, Festlegen der
Controllerkonfiguration

Aufgabe 1 Lernstufe 1
Starte den Encodermotor. Dieser soll 5 Sekunden laufen und dann
wieder stoppen.

Aufgabe 2 Lernstufe 1

Die Lichtschranke soll abgefragt werden. Wird diese unterbrochen
startet der Motor und lauft 5 Sekunden. Danach schaltet er wieder ab
und wartet bis die Lichtschranke wieder unterbrochen wird.




Aufgabe 3

Lernstufe 1

Der Ultraschallsensor soll abgefragt werden. Wird ein bestimmter
Schwellwert unterschritten, startet der Motor. Wird der Schwellwert
Uberschritten, stoppt der Motor.

Aufgabe 4

Lernstufe 2
Je nach Entfernung eines Gegenstandes zum Ultraschallsensor soll
der Motor die Geschwindigkeit andern.

Aufgabe 5

Lernstufe 2
Der Encodermotor soll nicht eine bestimmte Zeit laufen, sondern
durch eine Anzahl gemessener Impulse gesteuert werden.

Controllerkonfiguration

Bevor mit dem eigentlichen Programmieren begonnen wird, muss zuerst in der
Controllerkonfiguration festgelegt werden, welche Sensoren und Aktoren am TXT 4.0
Controller angeschlossen sind. Dies ist aus der Bauanleitung ersichtlich.

Zuerst startest du das Programm ,ROBO Pro Coding*“. Es erscheint der Startbildschirm.

NEUES PROJEKT...
Ein neues leeres Projekt erstellen oder ein Beispielprojekt verweénden.

Hier wahlist du ,NEUES PROJEKT*
aus.

Im nédchsten Fenster wahlst du aus ob

Eine Vorlage fur dein neues Projekt auswahlen

eeeeeeeeeeeeee

die verschiedenen Sonderfunktionen
wie Kamera, Anzeige oder Beides

bendtigt

werden. Far die

Grundaufgaben genigt die Auswabhl

,Leer".



Leer

Die Auswahl muss noch mit der Schaltfliche ,NACHSTE"
abgeschlossen werden.

NACHSTE

Optionen fir dein neues Projekt auswahlen

Es erscheint ein Fenster, in dem verschiedene Optionen flr
dein neues Projekt einzugeben sind. Zuerst muss ein Name

Name deines Projekts *

AAAAAAA

— vergeben werden.
Optionen fiir dein neues Projekt auswahlen Hier vergibst du z.B. den Namen ,Funktionsmodell“.
Da du mit der ,Grafischen Programmierung®
Fenkionsmdo arbeiten mochtest, kannst du mit Klick auf

.Erstellen” die Eingabe abschliel3en.

ERSTELLEN




= fischertechnik =a ROBO Pro Coding

xxxxxx

Bl Jetzt erscheint der Programmier-
choaa Bildschirm, der dir durch das Kapitel
,Grundlagen der Programmierung“
schon bekannt ist.

Wichtig: Starte deinen TXT 4.0
Controller.

Verbinde Controller und ROBO Pro
Coding.

» m & 2 B &

Ist dieser Schritt erfolgreich durchgeflhrt, aktiviere ,Controllerkonfiguration®.

£t Controllerkonfiguration

Der Bildschirm springt vom Hauptprogrammbildschirm auf den

Bildschirm fur die Controllerkonfiguration um und zeigt ein Auswahlmenu, aus dem zuerst

* Hauptprog

x

o C

Suche Q
I Eingang
I Ausgang
I Motor
I Zahler
| r2c

| uss

TXT 4.0 Controller

=~ Controller* ausgewahlt wird. Dann wird das Symbol des TXT

4.0 Controllers angezeigt.

Das Icon ziehst du einfach mit der Maus nach rechts in den
Konfigurationsbildschirm.

Die Anzeige andert sich und es erscheinen alle am
TXT 4.0 Controller vorhandenen Anschliisse.

Mode
Name
Input
Output
Motor

Servomotor

Counter / Digital Input

12C




Im nachsten Schritt legst du fest, was an den Eingangen des TXT
4.0 Controllers angeschlossen wird. Dazu dient die Bauanleitung
des Modells. Wie du dieser entnehmen kannst, bendtigst du:

1 Encodermotor

1 Fototransistor

1 Lichtschranken-LED

1 Ultraschallabstandsensor

Der Schaltplan zeigt dir, an welchen Ein- und Ausgangen diese am TXT 4.0 Controller
angeschlossen sind.

Zuerst definierst du die benétigten Sensoren. Dies sind der Fototransistor und der
Ultraschallsensor.

Mit Klick auf die Auswahl ,Eingang® 6ffnet sich das Auswabhlfenster und zeigt alle zur
Verfligung stehenden Sensoren.

| Eogn
” NTC-Widerstand

@ Fotowiderstand

%@ Fototransistor

% Ultraschall-Abstandssensor

£3# Fototransistor

Output

Optischer Farbsensor
Motor

%' Ultraschall-Abstandssensor

" IR-Spursensor Servomotor

Diese ziehst du mit der Maus an die Andockstelle ,Input‘. Dort muss du noch die
Anschlussbelegung andern. Der Ultraschallsensor wird von 1% auf 16 und der
Fototransistor von ,12“ auf , I8 geandert.



Im nachsten Schritt definierst du den Motorausgang. Dazu aktivierst du ,Motor* und ziehst
den Befehl ,Encodermotor” an den Ausgang ,Motor“. Der Anschluss des Motors bleibt bei
M1

Motor

- Encodermotor
@ Servomotor Output

Servomotor

‘s Ultraschall-Abstandssensor

k‘v Fototransistor

- Encodermotor

=

Counter / Digital Input

Da der Encodermotor in der letzten Aufgabenstellung impulsgesteuert wird, musst du die
Konfiguration an der Eingabestelle ,Counter/Digital Input* mit einem Impulszahler
erweitern.

Dazu offnest du die Auswahl ,Zahler” und ziehst den Block an die Andockstelle. Klicke auf
das kleine Auswahlfenster und wahle ,M1“ aus.

m Encodermotor Bkl Zahler

"¢ Ultraschall-Abstandssensor “* Ultraschall-Abstandssensor

G Fottransiot % Fototransistor

- Encodermotor
- Encodermotor

Servomotor

Servomotor

Counter / Digital

Counter / Digital Input

Encodermotor [ERll Zahler




Zum Schluss der Konfiguration muss aus der Auswahl ,Ausgang“ noch die LED fiur die
Lichtschranke definiert werden. Diese wird an dem Output-Anschluss und dort am

Ausgang , 03" festgelegt.

Somit ist die Controllerkonfiguration abgeschlossen und du kannst jetzt mit dem

l“} 3/2-Wege-Magnetventil

- Kompressor

-« | Unidirektionaler Motor

Interface-Test

Servomof tor

=

Counter / Digital Input

12C

die angeschlossenen Sensoren und Aktoren manuell testen.

=

=)

=3

% Ultraschall-Abstandssensor

¥ Fototransistor

Encodermotor [l Zihler

Schalte dazu von der Controllerkonfiguration auf ,Hauptprogramm® um.

Mit Hilfe des Schnittstellentest kannst du das Modell auf seine Funktion Uberprifen

-0
Dazu aktivierst du die Schaltflache ,Schnittstellenest® in der blauen
Befehlszeile. Es erscheint folgender Bildschirm.

Dieser wird in 4 Bereiche aufgeteilt.

Bereich der Servomotoren
Bereich der Eingange
Bereich der Ausgange
Bereich der Zahler.

[ Zahler

0O 0G0



&) Eingénge

5 Ausgénge

M1~

03 v

04

G Ausgénge

M

Betrachte zuerst den Bereich ,Eingange“. Hier
werden die beiden Sensoren ,Fototransistor” und
,<Ultraschall-Abstandssensor® angezeigt.

Der Wert des Abstandssensors veradndert sich,
wenn du mit der Hand ein Hindernis simulierst.
Teste es einfach mal aus.

Mochtest du den Fototransistor testen, musst du
. zuerst den Schieberegler 03 im Fenster
. ,<Ausgange“ nach rechts schieben. Dadurch wird

die Lichtschranken-LED eingeschaltet. Der Wert
. des Fototransistors wird auf ,1“ geschaltet.
Unterbrichst du den Lichtstrahl, wechselt der Wert
auf 0%

Zum Schluss testest du noch den angeschlossen
Encodermotor. Dazu ziehst du den Regler von
,M1“ nach rechts. Der Motor lauft mit der vollen
Geschwindigkeit.

Mit den Schaltbuttons ,cw“ und ,ccw” kannst du
die Laufrichtung des Motors andern.

Wenn der Motor lauft, &ndert sich die Anzeige

fur den Digitalzahler im Fenster ,Zahler”. Die
Auswertung des Wertes wird bei spateren

Aufgaben bendtigt.

{5 Servomotoren

Schalte jetzt auf den Programmierbildschirm =

Hauptprogramm® um.

[ Zahler

c1 [J pigital ZURUCKSETZEN 1471
2 [ pigital ZURUCKSETZEN 0
c3 [ Digital ZURUCKSETZEN 0

c4 [J Digital ZURUCKSETZEN 0

Das letzte, zu besprechende Fenster, ist das der
~Servomotoren®. Mit dem Schieberegler kannst du
einen eingebauten Servomotor testen, aber erst
spater, wenn in einem Modell ein Servomotor
eingebaut ist. Der angezeigte Wert ist die
Mittelstellung des Servos.

B Meoonnn + o Comotapontpuntne oo o




Funktionsmodell — Aufgabe 1 — Lernstufe 1

Die Aufgabenstellung lautet, dass nach dem Programmstart der Encodermotor startet, 5
Sekunden lauft und dann stoppt. Wichtig: Das Programm soll nicht in einer Endlosschleife
arbeiten.

Programmstart Dazu ziehst du den griinen Befehl Programmstart

dauerhaft wiederholen ,dauerhaft wiederholen — mache”
aus dem Befehlsblock
.Programmstart* und schiebst ihn
mit der Maus in die Befehlsauswahl

zurick.
Jetzt bendtigst du einen Befehl aus dem Block

,Motor".

Programmstart
% setze Motor (ESMVIRE Geschwindigkeit [[ITR Diesen dockst du an der freien Stelle im

Befehl ,Programmestart” an.

Jetzt bendtigst du einen Wartebefehl, denn der Motor soll nur 5 _

Sekunden laufen. Diesen Befehl findest du im Block ,Util“ als Befehl

.warte — s 1“ Flge den Befehl unter dem Motorbefehl ein und

Programmstart

setze Motor [0V L8 Geschwindigkeit

andere den Wert ,1“ auf ,.5“ um.

Zum Schluss musst du den Befehl zum Stoppen des Motors ,
einbauen. Diesen findest du ebenfalls unter dem Block % stoppe Motor ERE

,Motor".

Programmstart

setze Motor [[EAMV 8 Geschwindigkeit 512

Docke den Befehl unter der Wartezeit an. Somit ware
das Programm fertig definiert und du kannst es
ausprobieren.

Dazu aktivierst du die Schaltflache ,Programm
starten®. Das Programm wird jetzt zum Controller
gesendet und gestartet. Der Motor lauft 5
Sekunden und schaltet dann wieder ab.



Funktionsmodell — Aufgabe 2 — Lernstufe 1

Die Aufgabenstellung lautet: Nach dem Programmstart
wird gewartet, bis die im Modell eingebaute Lichtschranke

unterbrochen wird.

Dann startet der Motor, lauft 5 Sekunden und stoppt
anschlieBend. Damit das Programm nicht immer neu
gestartet werden muss, wird es in eine sogenannte
Endlosschleife eingebaut. Diese findest du in der Gruppe

~,Schleifen®.

Im ersten Schritt fugst du zwischen Programmstart und

“ setze LED [
Ausgang i : Programmstart

setze LED y

dauerhaft wiederholen

Programmstart

dauerhaft wiederholen

,dauerhaft ...“ den Befehl zum

Programmstart

Einschalten der LED ein. Um sicher zu sein, dass der Fototransistor richtig schaltet, fige

danach noch eine Wartezeit von 1 Sekunde ein.

Dazu wird aus der Gruppe ,Util* der Befehl ,warte” eingebaut. Die eingestellte Zeit kann
bei einer Sekunde belassen werden. Alle weiteren Befehle werden in die Endlosschleife

geschrieben.

Es soll so lange gewartet werden, bis die Lichtschranke
unterbrochen wird. Dazu bendétigst du den Befehl ,warte bis* aus der

Gruppe ,Util“.

An diesen dockst du den Befehl st
Fototransistor ... hell aus der Gruppe ,Eingang”
an. Den Eintrag ,hell“ &nderst du auf ,dunkel® um.

Die nachsten 3 Befehle sind identisch mit der 1.
Aufgabenstellung. Baue einen Motor ein. Dieser
soll 5 Sekunden laufen und dann stoppen.
Anschlielend wartet das Programm auf eine
erneute Aktion der Lichtschranke.

Teste das Programm mit ,Programm starten®.

L ist Fototransistor ’ m

warte bis

Programmstart

% ist Fototransistor [EeaTEl ET"EN

PRTL0] TXT_03 - fan - |

dauerhaft wiederholen

mache warte bis W st Fototransistor m
“" setze Motor m Geschwindigkeit m m

wars (50 {8

“" stoppe Motor R k8 Iauslaufend 2 l




Funktionsmodell — Aufgabe 3 — Lernstufe 1

Die Aufgabenstellung lautet: Nach dem Programmstart wird gewartet, bis am
Ultraschallsensor ein bestimmter Abstand unterschritten wird — der Motor startet. Wird der
Wert Uberschritten, stoppt der Motor.

Das Programm wird wieder in eine Endlosschleife
eingebaut.

Programmstart

dauerhaft wiederholen
Es werden fur diese Aufgabe zwei neue Befehle aus der
Gruppe ,Logik” bendétigt. Was versteht man generell

Logik
darunter?

Boolesche Logik ist ein einfaches mathematisches System, das zwei Werte hat:

e wahr
e falsch

Logikblocke in ROBO Pro Coding sind in der Regel dafur da, Bedingungen und Schleifen
Zu programmieren.

Erweitere dein Programm mit dem Logikbefehl ,falls ... mache®.

Programmstart

Far ,falls* wird abgefragt welcher Abstand am
Ultraschallsensor gemessen wird. Ist der Abstand
kleiner (<)10 (cm) soll bei ,mache” der Motor R

starten. Den Befehl flr den Ultraschallsensor 3 fals [ * istUltraschaiisensor [ELB Abstand PRl “ 0D
findest du in der Gruppe ,Eingang®. mache | = setze Motor [TV Geschwindigteit [T * 2]

Du kannst das Teilprogramm schon mal testen.
Nachdem das Programm nicht abbricht, kannst
du es mit Klick auf die Schaltflache beenden.



Jetzt musst du die ,falls — mache® Logik mit der zweiten
Logikabfrage erweitern. Dazu klickst du auf das Symbol:

Es erscheint ein Auswahlfenster. Hier ziehst du mit der Maus den Befehl ,Sonst falls“ unter

das Jfalls im rechten weillen Fenster.

sonst falls

2 falls

mache setze Motor [ipqM]

sonst falls

Die neue Abfrage wird ebenfalls in den Block im Programm mit eingebaut. Dort kannst du
jetzt eine zweite Ultraschallabfrage einbauen. Ist die zu messende Entfernung gréf3er (>)

10 soll der Motor stoppen

Programmstart

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache (@) falls st UItraschaIIsensorAbstand m

dauerhaft wiederholen
mache (2 falls ' ist Ultraschallsensor Abstand

mache setze Motor JRUMAB8 Geschwindigkeit |[]

mache setze Motor R AM/ERN Geschwindigkeit [ m

sonst falls “ st Ultraschallsensor Abstand m

sonst falls

mache stoppe Motor JR VAN

Auch diese Aufgaben ware geldst und du kannst das Programm testen.



Funktionsmodell — Aufgabe 4 — Lernstufe 2

Die Aufgabenstellung lautet: Nach dem Programmstart wird gewartet, bis am
Ultraschallsensor ein bestimmter Abstand unterschritten wird — der Motor startet, bei voller
Geschwindigkeit. Wird der Wert Uberschritten, lauft

der Motor langsamer.
Programmstart

Auch dieses Programm wird in eine Endlosschleife dauerhaft wiederholen

eingebaut.

e Eigentlich kannst du das Programm wie
daverhaft wiederholen das vorherige aufbauen. Nur musst du
mache (¢) falls ' istUltraschallsensor [EQM(R8M Abstand 10|gnstelle von ”Stoppe Motor“ nochmals

R @ s votor EETHIIRNN Goschwindighsit 5121 setze Motor“ einfligen und hier nur die

sonst falls “ istUltraschallsensor [[EQMRaM Abstand EXE © K& . . .
| [P ———— Drehgeschwindigkeit herabsetzen.

Auch diese Aufgabe kannst du jetzt testen. Das Beenden des n
Programms wird mit der bekannten Schaltflache durchgefuhrt.



Funktionsmodell — Aufgabe 5 — Lernstufe 2

Die Aufgabenstellung lautet: Nach dem Programmstart wird gewartet, bis die
Lichtschranke unterbrochen wird. Ist dies der Fall, soll der
Encodermotor eine bestimmte Zeit laufen. Diese wird
nicht Uber den ,warte -s“ Befehl festgelegt, sondern tUber
eine bestimmte Anzahl von Impulsen, die am dauerhaft wiederholen
Zahlereingang des Controllers gemessen wird. Ist die
vorgegebene Zahl erreicht, soll der Motor stoppen. Der
Zahler wird wieder auf O gesetzt.

Programmstart

Programmstart

» setze LED [EUICERE ENRE

Den ersten Teil des Programms findest du schon
unter der Aufgabe 3a. Einschalten der LED,
Wartezeit von 1 Sekunde und dann die Abfrage
der Lichtschranke.

Aus dem Block ,Motor” fugst du den Befehl ,setze m
\'\/Aec;:(/\c/’ér.]aeitr_]. Achte darauf, dass du den Encoderbefehl

Als Nachstes muss gewartet werden, bis der Zahler z.B. den Wert von 200 erreicht hat.
Flge zuerst den Befehl ,warte bis” ein und docke den Befehl ,ist Zahler xxx Wert =* aus
dem Block ,Zahler” ein. Andere die Wertangabe auf 200 um.

dauerhaft wiederholen

mache wartebis ' % istFototransistor | dunkel -~ |

warte bis

dauerhaft wiederholen

mache wartebis '~ % ist Fototransistor BRq M-

+ setze Motor Geschwindigkeit [T CRa
ist Zahler ERE Wert B © R[] warta bl ist Zahler wert P2 ~ B

Anschliel3end fugst du noch aus dem Block ,Motor* den Befehl ,stoppe Motor* und
darunter aus dem Block ,Zahler” den Befehl ,setzt Zahler zurick” ein.

Programmstart

setze LED [EAHCERE ENED
+ . stoppe Motor Bl

dauerhaft wiederholen

mache warte bis & ist Fototransistor m

& setze Motor Geschwindigkeit [TCRa m

+ - stoppe Motor

setze Zahler zuriick [1.q %%

setze Zahler zuriick Rl

Somit ist auch die letzte Aufgabe fur dieses Modell gelést und du kannst das Programm
testen.




