Tanzroboter

Lass deinen Roboter tanzen! Mit diesem Modell
erarbeitest du dir auBBerdem weitere
Programmierkenntnisse. Die eingesetzten
fischertechnik-Bauteile kennst du schon aus
vorherigen Aufgaben.

Im Modell sind folgende Aktoren, Sensoren und
technisches Zubehor enthalten:

Mini Motor Cetriebe Taster Omniwheel StUtzrad

Die Erklarung zu den Bauteilen findest du auf der Startseite.

Das Modell ,Tanzroboter" gliedert sich in 2 Programmieraufgaben:

Aufgabe 1 Programmierlevel 3

Das Modell soll in mehreren Durchlaufen vor und zuruck
sowie nach rechts und links fahren. Gleichzeitig soll sich
Dancing_robot_1.ft der Kopf in verschiedene Richtungen drehen.

Aufgabe 2 Programmierlevel 3

Das Modell fahrt in 2 Durchlaufen vorwarts — der Kopf
dreht nach links, anschlieBend dreht das Modell nach
Dancing_robot_2.ft rechts — der Kopf dreht nach rechts. Danach fahrt das
Modell ruckwarts — der Kopf dreht nach links. In den 3
weiteren Durchlaufen dreht das Modell nach rechts — der
Kopf dreht nach links. Anschlie3end dreht das Modell
nochmals nach links — der Kopf nach rechts. Diese
Bewegungen sollen  5-mal  wiederholt  werden.
Anschlie3end dreht der Kopf nach links, bis der Taster
betatigt wird. Dann stoppt das Programm.

fischertechnik ==




Bevor du mit dem eigentlichen Programm beginnst, musst du
wieder die Controllerkonfiguration vornehmen.
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Den Befehl ,Taster" ziehst du aus dem Block
,Eingang" an die entsprechende ,Input”-Stelle.
Aus dem Block ,Motor® fugst du dreimal den
,Motor" ein.
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Wie du aus der Bauanleitung entnehmen kannst, ist der Motor
JRX_M3" fur die Steuerung des Kopfes und die anderen beiden
Motoren fur die Rader zustandig.

Aufgabe 1

Loésche zuerst den Schleifenbefenl aus
dem Crundprogramm. Ziehe einen
setze Motor“-Befehl aus dem Block
JAktoren* — Motor" ein. Andere die
entsprechenden Parameter  auf
JRX_M3" auf,rechts” und auf eine Geschwindigkeit von ,300“ um. FUge einen ,warte
bis"-Befehl aus dem Block ,Verarbeiten® - ,Util" ein. Ziehe aus dem Block
.Sensoren” — Eingang” den Befehl ,ist Mini-Taster xxx gedtffnet” an die Andockstelle.
Andere den Parameter ,gedffnet” auf ,geschlossen” um. Dupliziere nachmals den
Motorbefehl und fuge ihn unter dem ,warte xxx"“-Befehl ein. Dieser dient dazu, dass
der Taster wieder freigegeben wird — also geodffnet ist.

Programmstart
setze Motor [N AVEH B Geschwindigkeit *EII)
warte bis ist Mini-Taster ' geschlossen - |
setze Motor [ @0l Geschwindigkeit &L}

—

Es folgt ein weiterer ,warte xxx“-Befehl.

Andere hier die Zeit auf ,0.2" Sekunden um. RaCiulsss
AnschlieBend fugst du den Befehl % setze Motor [TAUERE [TITRM Geschwindigkeit *JENY

. u warte bis ist Mini-Taster [Za 1kl
,wiederhole xxx-mal mache" aus dem Block setze Motor [ZHTEEN [ZITER Geschwindigkeit *JET)

.Verarbeitung” — ,Schleifen” ein. Hier musst warte EX8 * %3

du den Durchlauf auf 5 abandern (siehe wiederhole oY -mat:
Aufgabe). Dupliziere den ,wiederhole"- mache  wiederhole *JEJ] -mal:
Block — 2 mal untereinander in den ersten :
.wiederhole“-Block. Andere den ersten
Durchlauf auf 2 mal und den zweiten
Durchlauf auf 3 mal ab.

wiederhole ® Ik} -mal:




Programmatan Jetzt musst du die einzelnen ,wiederhol“-Blocke fullen.
setze Motor [TEVER [ZXINM Geschwindigkeit *JELL)) u .
T i echiossen] Der Tanzroboter soll zuerst ,0.3" Sekunden vorwarts
setze Motor [VEYERN [ZTTT8M Geschwindigkeit *JELL]

HEE g' und dann ,0.3" Sekunden rUckwartsfahren. Dabei soll
mache ieqarle o] mat sich der Kopf bei der Vorwartsfahrt nach ,links" und bei
e . dor  RUckwartsfahrt nach rechts" drehen. Die
e R EEEERE  Geschwindigkeiten  far Motor  ,RX_MT*  und

setze Motor [T FTTTTNM Geschwindigkeit * L)

e Lo LR w1 | RX_M2" werden mit ,350" festgelegt. ,RX_M3" bei der

setze Motor CTUTERN [TXTI"8M Geschwindigkeit *EIE]

_vers X I} Kopfdrehung nach links mit ,300" und bei der
v Kopfdrehung nach rechts mit 315"

setze Motor [THTEE Geschwindigkeit L]

setze Motor [T VRN Geschwindigkeit * £}
warte Bl > (€}

setze Motor YAVEEN [ZXSTTEM Geschwindigkeit *EE)

setze Motor [TAT7EN [TT2EM Geschwindigkeit *JELT)

setze Motor [TUTERN Geschwindigkeit * K1)

Ok. Wiederholschleife eins ist somit programmiert.
Wurdest du das Programm testen, mussen die
Befehle zweimal wiederholt werden. Jetzt zur zweiten
Schleife. Dupliziere die Befehle aus der ersten Schleife
in die Zweite. Hier musst du nur die Laufrichtung fur
JRX_M2"im ersten Block von ,links" nach ,rechts” und
im zweiten Block von ,rechts nach ,links* andern.
Somit werden die Drehrichtungen vertauscht. Alle
anderen Parameter werden nicht verandert.

Wurde auch diese Schleife dreimal abgearbeitet,
bleibt das Prograrmm so lange in der Hauptschleife,
bis auch diese funfmal durchlaufen wurde.

ST Ist dies der Fall, sollen die Motoren
i setze Motor [ZUVERM [TX550M Geschwindigkeit * Ll StOppeﬂ, wenn der Taster
warte bis ist Mini-Taster [ZaLEN “
# setze Motor [ZHYERN ETSITEE Geschwindigkeit SJEIT JRX_T1" geschlossen wurde. Dazu
warte £ *[23 duplizierst du den ,Warte bis“-Befehl und
iederhols -mal: .. . . .
B E:Hman fugst ihn nach der Hauptschleife ein. Aus
wiederhole -mal: “ “ oo
mache 7 setze Motor [JUVERM [MT2EM Geschwindigkeit 1 dem BlOCk "Aktoren - HMOtor fugSt du
setze Motor (XTI [T:TZEM Geschwindigkeit dreimal den Befehl ,stoppe Motor"” ein.

Motor [TA7EN (2R Geschwindigkel “ . u
e et Andere die Parameter auf ,RX_M1*,

setze Motor T8 Geschwindigkeit * €L \ RX_M 2“ un d " RX_M 3“ um.
setze Motor [TA7Rl TR Geschwindigkeit ®JEL)
setze Motor [TATERM [ZCRM Geschwindigkeit *EiE]

Teste jetzt das Programm indem du es zu
deinem Controller sendest und somit
startest.

Hat alles funktioniert speichere es unter dem Namen Dancing_robot_1 auf deinem
Rechner ab. Jetzt kannst du das Programm fur die zweite Aufgabe beginnen.




Aufgabe 2

Zur Losung kannst du das Programm der 1.
Aufgabe verwenden. Im Kopfbereich l6schst du
zuerst die dritte Zeile ,setze Motor xxx". Die ersten
3 Motorblocke bleiben ebenfalls unverandert.
Dupliziere einen ,Warte xx"-Befehl zwischen die

Programmstart

setze Motor Geschwindigkeit *E[)

warte bis

warte 5 *[(]

wiederhole ® | -mal:

mache  yjederhole

mache

ist Mini-Taster YL

¥ -mat:
setze Motor [ZEERM [[T2XM Geschwindigkeit
setze Motor [ZEYTEN Geschwindigkeit
setze Motor XVl 73R Geschwindigkeit

47 setze Motor [[YAIIEN Geschwindigkeit

i setze Motor AR Geschwindigkeit ® [EX]

beiden Motoren ,RX M2 und ,RX_M3* Die
Parameter wvon ,RX_M3* Dbleiben ebenfalls
unver a n d e rt setze Motor [ZETEl [TT58M Geschwindigkeit

setze Motor [TAYPRN X058 Geschwindigkeit
setze Motor Geschwindigkeit

Programmstart
setze Motor [ ERN Geschwindigkeit * &I[]

warte bis ist Mini-Taster [N RN

warte PR © [¥]

wiederhole ® ] -mal:

mache  wiederhole *|F3| -mal:
setze Motor [THTEEN (T2 Geschwindigkeit
setze Motor [T (IR Geschwindigkeit */EED)
setze Motor [ZHTPHM [TTTHM Geschwindigkeit

In der zweiten Wiederholschleife musst du nur
die Parameter fur die Wartezeiten von ,0.3" auf
,0.4" abandern. Ansonsten wird am
Gesamtprogramm nichts mehr geandert.

mache

setze Motor [TATH [C778M Geschwindigkeit
setze Motor [ZHFRM [TETTRN Geschwindigkeit

setze Motor [T TP Geschwindigkeit *EEN]
setze Motor TP EZTTTH Geschwindigkeit

Somit ist das Programm umgeschrieben und es

ppisnr- — kann getestet werden.

wiederhole “ ] -mak
setze Motor [THTERN 7T Geschwindigkeit
setze Motor [HYTIN (728N Geschwindigkeit

mache

Hat alles funktioniert, kannst du es unter dem
Namen Dancing_robot_2 auf deinem Rechner
abspeichern.

stoppe Motor [T RN
stoppe Motor [T TERN

Jetzt ist es deine Reihe. Du weil3t bereits, wie man den Roboter tanzen |asst, also
warum lasst du ihn nicht zu Musik tanzen, die dir gefallt? Andere die
GCeschwindigkeiten der Motoren, die Wartezeiten, lass ihn sich um sich selbst
drehen, wie es professionelle Téanzer tun, mit beiden Motoren oder einem
laufenden und einem angehaltenen Motor. Es gibt tausende von Tanzen, die dein
Roboter ausfuhren kann...




