Malroboter

Mit dem Malroboter kannst du verschiedene Figuren auf ein Blatt Papier zeichnen.
Verschiedene Geometrien kannst du Uber das Display des TXT 4.0 Controllers auswahlen.
Uber den Servo wird der Stift angehoben und abgesenkt. Justiere den Stift so, dass er in
der unteren Position den Boden beruhrt und in der oberen Position Abstand vom Boden
hat.

Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf und verdrahte es wie im Schaltplan
vorgesehen.

Folgendes Beispielprogramm gibt es zu dem Malroboter:

omniwheels x4 paint.ft Funktion — Uber das Display sowie mit der Sprachsteuerung
kénnen verschiedene Figuren gezeichnet werden.

Wichtig: Bei dieser Aufgabe kann es sein, dass die Positionen des Servo geandert werden
mussen. Wie das funktioniert, wurde bereits im Modell ,Ballroboter” erlautert. Bei Bedarf
kannst du dort nachschauen.

Mochtest du mit der Sprachsteuerung arbeiten, bendtigst du auf deinem Smartphone die
App fischertechnik Voice Control. Die Funktionsweise dieser App und wie die Verbindung
zum TXT 4.0 Controller hergestellt wird, ist ebenfalls im Modell Ballroboter beschrieben.

Lade in ROBO Pro Coding das Projekt ,,omniwheel_x4_paint.ft



Santa Claus Square

( Cross
Pencil Up Diamond
Pencil Down Circle

Wenn du dir das Programm anschaust, wirst du feststellen, dass du sowohl mit der
Sprachsteuerung als auch Uber das Display das Modell steuern kannst.

Uber das Display sind dir verschiedene Figuren vorgegeben.

Stift hoch Stift runter Haus vom Nikolaus Quadrat

Pencil Up | Pencil Down Santa Claus Square
Kreuz Raute Kreis
Cross Diamond Circle

wenn Schaltfiache 54 %8 angeklickt: Ereignis

paintCross

Wenn du z.B. ,cross” auswahlst, wird der entsprechende Anzeigebefehl ,wenn
Schaltflache xx angeklickt: Ereignis“ ausgeflhrt.

+ definiere DR GET

setze [TITRN auf =
moveFL
penDown
moveBR
moveBR

moveFL
moveFR

penDown

moveBL
moveBL

Das Ereignis ,paintCross” ist in der Funktion ,define paintCross* festgelegt. Die hier
eingefugten Funkionen wie ,moveFL" sind ebenfalls als Funktionen definiert.

Hier wird festgelegt, dass Motor M2 und M3 beide nach links mit einer Variablen
Geschwindigkeit (speed) und einer definierten Schrittweite (ticks) drehen. Wird die
Position von M2 (Impulszahler) erreicht, ist das Teilprogramm beendet.

+ definiere [N
+ - setze Motor [EUIT N PR [[VCEM Geschwindigkeit [
Schrittweite [T 7Rl
sync mit Motor R 5B Richtung [T15R8
warte bis hat Motor R, 4#. /17 Position erreicht




Anschlieliend werden die weiteren Funktionen abgearbeitet. Wurde die Funktion
.,moveFR"* beendet, wartet das Gesamtprogramm auf einen weiteren Eingabebefehl —
entweder Uber das Display oder Uber die Spracheingabe.

Auch zur Spracheingabe ein paar Hinweise.

wenn Befehl esmprangen: Toxt

mache fiesiMove

sonst gib aus

Im Hauptprogramm selbst findest du die nebenstehende Funktion ,wenn Befehl
empfangen: Text".
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Wenn du Uber die Spracheingabe z.B. das Wort ,quadrat® eingibst, wird dieses von der
Spracheingabe erkannt, an den TXT 4.0 Controller Gbertragen und im ROBO Pro Coding
Programm wird die Funktion ,paintSquare® ausgefihrt.

Anschlielend wartet das Programm auf eine weitere Eingabe.

In diesem Programm findest du eine Abfrage ,oder“. Wenn du dir diesen Teilblock genauer
anschaust, wirst du den Sinn erkannen. Damit lassen sich Abfragen in verschiedenen
Sprachen realisieren (quadrat — square).

Somit ist eigentlich das Wesentliche zum Malroboter erklart und du kannst das Programm
aufprobieren.

Speichere es zum Schluss noch auf deinen Rechner unter dem Namen
,somniwheels_x4_paint.ft“

Viel Spald beim Malen!



