Montage und Programmierung
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Funktionen helfen das Programm ubersichtlicher zu gestalten
und vermeiden Wiederholungen.

. umm Aufgaben: |
Erstellt Funktionen fur

— - Rechts drehen
- Links Drehen
gib zuriick

- Ruckwarts fahren

falls " gib zurick *f] Lasst den Roboter bis 10cm an ein Hindernis
heran fahren, bleibt 1s stehen, fahrt 0,5s
e I ] zurtick und dann wieder von vorne.

[ setze Kontrollkéistchen [EE -0 falsch

% seize Beschriftungsfeld [T Text Ultraschall % setze Beschriftungsfeld [l Text

T setze Eingabefeld [TXTT 8 Text 0 T setze Eingabefeld [TXTTT0EN Text

wiederhole [TRll @ ist Kontrollicistchen [EETTE -

mache T selze Eingabefeld [TEXT#M Text © * hole Uliraschalisensor [ir4 A/ i/ 1 Abstand -

. - wiederhole [Tl @ ist Kontrollicisichen [ESTEN _

¥ seize Statusanzeige [T RN aktiv MR mache T _setze Eingabefeld [T Text |5 ha — ATNT LN Abstand % setze Beschriftungsfeid [TS5H Text
T setze Eingabefeld [0 Text

mache setze aut hole Uliraschallsensor Abstand
T setze Eingabefeld Text f
+ falls [Ortreschatl wiert. ] > - ®[10 - - T - - mache  setze auf  * holeUltraschallsensor /
. . ; R s wert - ) R Ultraschall Wert -
mache i setze Statusanzeige EU wahr syne mit Motor EXTATNT7EN Richtung + falls B m —
- setze Motor ISR Geschwindigkeit syne mit Motor [EEZATETER Richtung

sync mit Motor G ] links - |

sync mit Motor G ] links - |

sync mit Motor ] links - |




= fischertechnik==x |

) » Hauptprogramm X & Controllerkonfiguration * w Motor X
Projekt

— - Aufgaben:
Lagert die Funktionen in eine andere
Datei aus. (Motor)

v Funktionen

. [ | Lernstufe

. Suche Q T mm I.DT.E-Gﬁnhlll'ﬁIhﬂ i g
Neue Datei / o IR it LR Vorwarts » Forward
Ak £ T TXT 3 Ri s s
o . Rickwarts » Backward
‘ [ K | usoang g_— Rechts drehen —» Turn Right
+ = . sioppe Motor REVETETTEN .
| Motor m:-:: L|nkS dFEhen 4’Turn LEﬁ
Quellcode Kamera | Sound mm Anhalten > StOp
Neue Datei -
wiederhole [ ist Kontrollkiistchen [EECR B
— fischertechnik == mache _T setze Eingabefeld BT 08 Text ~ * hole Uliraschallsensor [ 24l TI Bl Abstand
T ¥ seize Statusanzeige [[TIT I RH aktiv
Projekt Menu Im -
~ Funktionen Hau ptprogramm imﬁprts from lib.Motor mache  setze [IIZEXRISEM aur ™ hole Uitraschaltsensor [EIATCNIEN Abstand
_ v T setze Eingabefeld [TERTT{R0 Text
= I + falls [10]
£ Controllerkonfiguration
[0 Anzeigekonfiguration m W setze Statusanzeige [TITIEITXN aktiv

M Hauptprogramm
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