
Montage und Programmierung 
eines Roboters für 

den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot
Teil 2.0: Hello World

Von Charlotte und Andreas
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Pinbelegung
D0 und D1 werden für Datenübertragungen gebraucht
D2 Echo vom Ultraschall links
D3 Echo vom Ultraschall rechts
D4 Ultraschall links Triggerleitung
D5 PWM B
D6 PWM ANicht belegt
D7 Ultraschall rechts Triggerleitung
D8 Motorausgang B
D9 Motorausgang A 
D10 Liniensensor LEDs  on/off
D11 Nicht belegt
D12 Nicht belegt
D13 LED am Nano
A0 Liniensensor links drei
A1 Liniensensor links zwei
A2 Liniensensor links eins
A3 Liniensensor links null
A4 Liniensensor rechts null
A5 Liniensensor rechts eins
A6 Liniensensor rechts zwei
A7 Liniensensor rechts drei

/* Kommentar */



unsigned char
1 Byte bestehend aus 8 Bit
z.B.:

1    0   1   0    1   1   0   0 = 172

0 bis 255



void Funktionsname (void)
z.B.: void Init (void)

Deklaration für den Compiler im
oberen Teil, vor der Hauptfunktion(main).
Bekanntmachung der Funktion
für den Compiler.

Aufruf im Hauptprogramm (oder woanders)

Definition im unteren Teil

Wenn die Funktion aufgerufen wird
Init();
springt der Mikrocontroller dort hin,
arbeitet die Funktion ab und springt an
die Ausgangsstelle zurück.

void → nichts



LED

DDRB:
Data Direction Register für PORTB
0b… Die folgende Ziffernfolge gibt
eine Binärzahl wieder.
0b  1  1  1  1  1  1  1  1

Bit 5 Bit 0

Bit 5



while:
Solange die Bedingung in den
nachfolgenden runden Klammern 
erfüllt ist, wiederhole die
Anweisungen zwischen den
geschweiften Klammern der 
„while-Schleife“.
Eine Bedingung gilt dann als erfüllt,
wenn sie
NICHT NULL
ist.

Int main (void):
Der MC beginnt immer mit der
main-Funktion 

Beginn

Ende



0    0   0   0    0   0   0   0

Wahrheitstabelle:
Oder (Or   |   )
A B A | B
0 0   0
0 1   1
1 0   1
1 1   1

0    0   0   1    0   0   0   0

0    0   0   1    0   0   0   0

= 0

= 16

= 16

oder

ergibt

0    0   0   0    0   0   1   1 = 3

oder

0    0   0   1    0   0   1   1 = 19

ergibt



0    0   0   1    0   0   1   1

Wahrheitstabelle:
Und (And   &   )
A B A & B
0 0   0
0 1   0
1 0   0
1 1   1

1    1   1   0    1   1   1   0

0    0   0   0    0   0   1   0

= 19

= 238

= 2

und

gleich



0    0   0   0    0   0   0   0

0    0   0   0    0   0   1   0

0    0   0   1    0   0   0   0

= 0

= 2

= 16

<< Operator:
Verschiebt ein Bit nach links

(1 << 1) eine 1 einmal nach links schieben

(1 << 4)  eine 1 viermal nach links schieben

0    1   0   1    0   0   0   0 = 80

 | (1 << 6)

PORTB |= (1 << PORTB5) eine Abkürzung für
PORTB = PORTB | (1<<PORTB5)



Compilieren:
das Programm, das wir verstehen, 
wird umgewandelt in ein Programm, 
das der Mikrocontroller versteht.



Flashen:
das Programm auf den
Mikrocontroller 
downloaden.



Kommentar aufgehoben:
Eine Zeile ins Programm
aufnehmen.



Kommentar aufheben:
Eine Zeile ins Programm
aufnehmen.

Auskommentieren:
Eine Zeile aus dem 
Programm nehmen.



Flashen:
das Programm auf den
Mikrocontroller 
downloaden.
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