Fussballroboter

Mit diesem Modell werden nochmals die Aktoren wie Encodermotor, Servo und als
Sensoren die USB-Kamera und der Fototransistor verwendet

Das Modell Fussballroboter” gliedert sich in 2 Programmieraufgaben:

omniwheels
x4sensor_soccer_ballfoll
ower.ft

Das Ful3ballfeld wird ohne Tor aufgebaut. Der Roboter soll sich
im Kreis drehen und einen Ball suchen. Liegt der Ball im
Schussbereich der Lichtschranke, wird er weggeschossen.

omniwheels
x4sensor_soccer_ballfoll
ower_goal.ft

Auf dem Ful3ballfeld wird ein Tor aufgebaut. Dieses und der Ball
wird vom Roboter mit der Kamera erfasst und der Ball wird ins
Tor geschossen.




Aufgabe 1

Starte zuerst das Programm ROBO Pro Coding lade aus
den Beispielen fur den Baukasten Hightech das Projekt

,yomniwheelsx4sensor_soccer_ballfollower.ft*

Schau dir zunachst die Controller Konfiguration an. Sie
entspricht dem Schaltplan in der Bauanleitung.

Fur die Programme werden die 4 Encodermotoren und
die dazugehorigen Zahleingange benotigt. Zusatzlich
kommen der Fototransistor, der Servomotor sowie die
Kamera zum Einsatz. Die LED fur die Lichtschranke
kommt in der Konfiguration nicht vor, da sie direkt an die
9V Out Buchse des TXT 4.0 Controllers angeschlossen
ist.

Schau dir auch einmal die Kamerakonfiguration an.

Hier sind drei Bereiche definiert:

- Die gesamte Flache mit dem Befehl ,ball_detector”,

der Uber das gesamte Kamerabild gezogen wird.

- Zwei ,block area“, geblockte Bereiche, die nicht

ausgewertet werden, da in diesen Bereichen Teile des

Modells im Bild zu sehen sind.

Die Controllerkonfiguration ist bei beiden Robotern gleich.

Wenn du dir das Programm anschaust, wirst du wieder bekannte Befehlsblécke finden.
Das sind z.B. alle Fahrbefehle, die der Roboter ausfihren kann.

& Encodermotor [[1Il Zahier
@ Encodermotor [[73l Zahler
- Encodermotor [TEE Zshler
@ Encodermotor [[75l Zahler

© pr—m e

oy g PR 9 B B R R

Vi
‘®
“1

Haéll\\HH&gHMH&]HI

Wird das Programm gestartet, dreht sich der Roboter zuerst im Kreis, bis die Kamera den
Ball erkennt. Dies geschieht uber den Programmteil ,wenn Ball ....“. Wird ein Ball erkannt,

werden verschiedene Parameter eingestellt.

ball_detecto erkannt: Ereignis

setze aut

Zeitstempel
L2 ball_pos_x - Elj hole EXZTEN des Balls oJJEreignis|
sefze aut [T Durchmesser - LES:ST O =




Die Werte werden ins Hauptprogramm Ubergeben und der Roboter fahrt auf den Ball zu,
bis die Lichtschranke, die am vorderen Teil des Roboters befestigt ist, unterbrochen wird.

Starte jedes mal %= ist Fototransistor R BB [T BN
L2728 b shot - ETE wahr - |
warte 558 * K

Ist die Lichtschranke unterbrochen wird der Variablenwert ,b_shot“ auf wahr gesetzt, ins
Hauptprogramm Ubergeben und ausgewertet.

Im Logikblock ,falls — mache — sonst” wird die Variable ,b_shot" abgefragt. Ins
Lichtschrankenprogramm wurde diese mit ,wahr“ ibergeben.

dauerhaft wiederholen
mache + falls  [EICEN

mache shotBall
setze auf ¢

Anschliel3end wird die Funktion ,shotBall“ aufgerufen. Ist diese abgearbeitet, wird die
Variable ,b_shot" wieder auf ,falsch® gesetzt.

In dieser Funktion findest du auch die Steuerung des Servomotores, der den
Ballabschuss realisiert. Gleich zu Beginn der Funktion wird der Befehl ,setze Servomotor
... Position 400“ aufgerufen. Der Servo fahrt auf die Position 400 und schiel3t somit den
Ball weg. Mit dem Befehl ,setze Servomotor ... Position 250 wird der Servo wieder auf
die Startposition bewegt. Gleichzeitig werden noch zwei Fahrbefehle fur den Roboter
aufgerufen.

+ definiere EEIEET

+ - setze Motor REE M (M [TTTEM Geschwindigkeit *EiF)
Schrittweite ® (1)

sync mit Motor §4 #8728 Richtung
sync mit Motor JE{E M58 Richtung [[IT5EN
sync mit Motor L2878l Richtung [[ITTEN

warte (728 <)

» setze Servomotor Rl EH Position *FL)

warte bis hat Motor {8 {BM Position erreicht

+ - . setze Motor [EE NEN Geschwindigkeit

Schrittweite

sync mit Motor Richtung
sync mit Motor FE{# I 58l Richtung
sync mit Motor Richtung

warte bis hat Motor {28 IE Position emreicht

Wenn du das Programm testest, werden auf deinem Programmbildschirm im Bereich
,Konsole" die im Block ,wenn Ball ...“ ermittelten Parameter angezeigt.

gibaus formatiere fext ® SERTRERTNE1RiR$E




Bevor du das zweite Programm 6ffnest, speichere das Programm unter dem Namen

somniwheels_x4_soccer_ballfollower.ft

auf deinem Rechner ab.

Aufgabe 2
Lade fir die neue Aufgabe das Programm
,omniwheels_x4_soccer_goal.ft“
Was soll geschehen, wenn das Programm gestartet wird?
Der Roboter erfasst das Tor (beide Pfosten) und den Ball auf dem FuRRballfeld und
positioniert sich in Richtung Tor, so dass der Ball schlie3lich ins Tor geschossen werden

kann. T

Das Tor besteht aus 2 Farbtafeln, die auf der Torlinie aufgestellt werden.
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Tormarkierungen: links: Grun, rechts: Gelb

FuRballroboter und Ball werden im Parcours zufallig positioniert, der Fu3ballroboter steht
innerhalb der schwarzen Markierung.

Der Roboter sucht nach dem Ball, fahrt in Position und schief3t ins Tor.
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Die detektierten Objekte werden am Display angezeigt:
e Position des Balls,
¢ linker und rechter Torpfosten

Sie werden mit 3 Anzeigeelementen in unterschiedlichen Farben dargestellt.

Schau dir auch einmal die Kamerakonfiguration an. Hier findest du

geblockte Bereiche, Bereiche zur Ballerkennung, und Ubereinander
gelagert die Erkennung der Torpfosten links und rechts 2

Wie ist nun der Ablauf, wenn du den Roboter in Betrieb nimmst?

1. START Knopf am Display dricken

2. Falls kein Ball erkannt wird sucht der Roboter den Ball und fahrt vor ihn

3. Falls der Roboter in der Nahe des Balls ankommt, dreht sich der Roboter mit einer
seitlichen Bewegung um den Ball (,Roboter tanzt um den Ball herum®) bis sich der
Ball im Kamerabild genau in der Mitte der beiden Torpfosten befindet

4. Anschliefiend Torschuss mit Soundausgabe
5. Der Roboter bleibt stehen, bis wieder START gedruckt wird
6. Der Ball darf sich nicht im Tor befinden, sonst wird das Programm sofort
abgebrochen.
Findet die Kamera die Torpfosten so wird dies im iy @D lB e O

Displasy farbig und mit den x/y-Koordinaten angezeigt.
Dies gilt ebenfalls fur den Ball.

x:None y:None . X:34y:31 * 158y xchone y:Nane

Wie schon erwahnt, wird das Programm auf dem Display mit der folgenden Befehlabfrage
gestartet.

dauerhaft wiederholen

mache + falls ist Schalte

falsch




Die ermittelten Werte der Kamera-Bilddaten werden in einer Befehlsfolge verarbeitet und
auf dem Display dargestellt.

setze Statusanzeigy
sefze Statusanzeige [
setze Statusanzeige cator_goal ri

setze Beschriftungsfel Text formatiere text ® SEFEEH
+ - mit

setze Beschriftungsfeld [ NITEM Text  formatiere text S SEFRIERIEM
+ = mit

setze Beschriftungsfel T8 Text  formatiere text o SEPS R4
+ = mit | posx_goal right - |
setze Beschriftungsfeld [iX ITITEM Text  formatiere text S| SEPIRTCIHIND
+ - mit

Im Unterprogramm ,wenn Ball balldedector_goal_left* wird das linke Tor erkannt und die
ermittelten Daten weiterverarbeitet. Dies gilt auch fur das Unterprogramm ,wenn Ball
balldedector_goal_right".

wenn Ball erkannt: Ereignis
setze [OIFTEINLIRM auf  Zeitstempel [T
setze auf hole des Balls *JEreignis

C2- ] posy_goal left - ETJ hole des Balls * Ereignis

mache gibaus formatiere text oJEEIFTLEI LB TTERI
+ = mit hole FETTT-0l des Balls ®/ Ereignis

hole des Balls *| Ereignis

Schaue dir einfach auch die anderen Unterprogramme an. Du wirst erkennen, dass einige
dir aus dem ersten Programm bekannt sind.

Probiere einfach das fertige Programm aus und teste damit deinen Ful3ballroboter.
Speichere auch dieses Programm auf deinem Rechner ab.

Wichtiger Hinweis: Falls der Roboter die Torpfosten nicht zuverlassig erkennt, kann das
an den Lichtverhaltnissen im Raum und den in der Kamerakonfiguration eingestellten
Farbwerten fur den gelben und griinen Torpfosten liegen. In diesem Fall rufst du in dem

ROBO Pro Coding Programm die Kamerakonfiguration auf und anderst in den Feldern
,ball_detector_goal_left* und right die Farbwerte so, dass sie korrekt erkannt werden.

Viel Erfolg beim Fufiball spielen!



