Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
ROBOCUP JUNTOR RESCUE
mit Fischertechnik TXT 4.0
Teil 2.1: Vorwirts auf Knopfdruck
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Was hat sich zum letzten Programm verandert? Genau hinsehen.
Was geschieht, wenn die Checkbox berihrt wird?
Spielt mit der Geschwindigkeit! Wann bewegt sich der Motor nicht mehr?
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Was hat sich verandert? Genau
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Was ist eine Variable? Was ist eine Schleife?
Welche benutzen wir hier?

Stellt ein Hindernis vor den Roboter.

Stimmen die angezeigten Werte? Nachmessen!



Aufgabe: Fahre bis auf 10cm an ein Hindernis heran und bleibe vor ihm stehen.

Programmstart
Variable definieren d  setze auf [
Statusanzeige aus gl i setze Statusanzeige SVl falsch
Checkbox aus > setze Kontrollkistchen falsch

2Ultraschall® au_f BISEVWASICT IR & o setze Beschriftungsfeld [T Text Ultraschall
Wert Null anzeigen il Ea——TaEi Text 0
. SR wiederhole [FTE0 ist Kontrollkistchen [EE 0 EiE -k
Warten auf driicken des ,Tasters
Dabei US-Wert anzeigen DD 4 mache T setze Eingabefeld [RTT5i%M Text © * hole Ultraschallsensor .4 N[ 1 Abstand

_ _ / i setze Statusanzeige O wahr
Statusanzeige ein

dauerhaft wiederholen
. / [ ET G Y Ultraschall_Wert - FTT * hole Ultraschallsensor JEE"E[-JE Abstand
Endlosschleife:

: " T setze Eingabefeld [ 00 Text
US-Wert holen und anzeigen %

p— (10
. . . . / [
Wenn kein Hindernis im Weg mach~ ' setze Statusanzeige [T11 IR0l aktiv MR TCL s

v

Statusanzeige ein + - . setzeMotor IEUAYN N [TTTEM Geschwindigkeit * 1P
Vorwarts fahren sync mit Motor Richtung [T

g rd TXT_M_M3 - ottt links - |
L d TXT_M_M4 - L] links - |

Sonst (Hindernis im Weg) sonst | I setze Statusanzeige [ZTTTZIFRMN aktiv MEZIEE)
, i
Statusanzeige aus + - . stoppe Motor RELA TN

Roboter stoppen BT TXT M M2 - |
sync mit Motor

BN LG TXT_M_M4 -



Montage und Programmierung
eines Roboters fuir
ROBOCUP JUNIOR RESCUE

mit Fischertechnik TXT 4.0
Teil 2.2: Funktionen



	Seite 1
	Seite 2
	Seite 3
	Seite 4
	Seite 5

