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Init.h
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Data Visualizer:
Baud rate muss geändert werden
von 9600 auf 76800

Rechtsklick auf Data Visualizer

Klick Dock

Rechtsklick auf Data Visualizer

Klick Auto Hide

USB serial

USB serial



USB serial



Header einbinden

Integer

1 1 0 0 1 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 0 = 51764

0 - 65535

Array (Feld):
Data[10]
10 Elemente mit gleichem Namen
aber unterschiedlichen Indizes.
Data[0], Data[1] … Data[9]
Ein Array beginnt immer mit Element [0]

Data Visualizer



void Funktionsname (Variable)
Beim Aufruf der Funktion wird ein Wert
mit übergeben an die Funktion.

Beispiel:
…

mal_drei_nehmen(8);
…

void mahl_drei_nehmen(Faktor) {
Produkt = 3 * Faktor;

}

In Produkt ist jetzt der Wert 24 gespeichert.

Aufgabe: Implementiert (d.h.: baut in das bestehende Programm ein)
eine Funktion mit der ihr Werte verdoppelt, die an die 
Funktion übergeben wird. Und zeigt sie anschließend an. 
Das alles soll im Hauptfenster (Data_Visualizer.cpp) geschehen.
(Hilfe: Zuerst eine Variable deklarieren, dann
im Deklarationsteil die Funktion bekannt machen,
[denkt daran, dass ihr einen unsigned char übergeben wollt]
Unterhalb der main  die Funktion definieren, { } nicht vergessen.
In der main aufrufen. Im Data_Visualizer ausgeben.)
Schaut euch die Ergebnisse an. Was fällt euch auf?



Von United Nations - Vienna Convention on Road Signs and Signals, Gemeinfrei, https://commons.wikimedia.org/w/index.php?curid=2630010

Erst
Aufgabe
lösen,
dann
weiter 
schauen!



American Standard Code for 
Information Interchange (ASCII)

Die Großbuchstaben fangen 
bei 65 an. A → 65ASCII.

Die Kleinbuchstaben fangen 
bei 97 an. a → 97ASCII.

Die Ziffern fangen 
bei 48 an, 0 → 48ASCII. 



USB serial



Musterlösung:

//Deklaration der Variablen in der der doppelte Wert gespeichert wird.
unsigned char Doppelt;

//Deklaration der Funktion
void Verdopplung (unsigned char);

//Aufruf der Funktion in der main
…

Verdoppelung(z);
…

//Definition der Funktion
void Verdoppelung (unsigned char Faktor) {

Doppelt = Faktor * 2;
}

//Anzeigen des Wertes
…

Data[3] = Doppelt;
...
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