Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot
Teil 2.5: Ultraschall
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Rechenbeispiel: Taktfrequenz 16 MHz
Strecke =10cm - 0,Im Timerl-Prescaler 1:8, alle 500us um 1 erhoht
0,1m / 343m/s = 290us — 29us/cm 1040 * 2 = 2080dez —~ 00001000 00100000 bin

290us * 2 = 580us (lauft 2mal die Strecke)  Die oberen 8 Bit — 8
580us + 460us = 1040us

Aufgabe: Ausrechnen, welche Zahl angezeigt wird bei 40, 50 und 60cm.
Dann mit Hilfe des Sensors nachprifen.

343m/s = 1236km/h
ca. 3s fur 1km
Blitz - Donner

Bei 10cm wird 8 angezeigt
Bei 20cm wird 12 angezeigt
Bei 30cm wird 17 angezeigt

Bei 40cm wird ?? angezeigt
Bei 50cm wird ?? angezeigt
Bei 60cm wird ?? angezeigt
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Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe
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Der Sketch verwendet 1366 Bytes (4%) des Programmspeicherplatzes. Das Maximum sind 30720 Bytes.

Globale Variablen verwenden 44 Bytes (2%) des dynamischen Speichers, 2884 Bytes fiir lokale Variable

Zeile 44, Spafte 3 Arduino Nano an COM10 2 8




If:
Falls Bedingung erfillt ist, mache
etwas

else:
Sonst mache etwas anderes

Syntax:
if(Bedingung) {

Anweisungen
}

else {
Andere Anweisungen
}

Bedingung ist ein Wert.
Ist die Aussage falsch ist er Null.
Ist die Aussage richtig ist er Eins.

Die Bedingung ist erfillt, wenn sie

NICHT Null
Ist!

&) 06_Ultrasonic | Arduine IDE 2.3.4 — O X

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

06_Ultrasonic.ino  Inith  Interrupt_Service Routines.nh  USART_Functions.n  Drive_Functions.h
[5] (8)
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Ausgabe =

Globale variablen verwenden 44 Bytes (2X%) des dynamischen Speichers, 2884 Bytes fir lokale Variable

Zeile 98, Spalte 18 Arduino Nano an COM10 32 8
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