Ballroboter

Dieses Modell erkennt mit Hilfe der Kamera farbige Zielscheiben und enthalt einen
Mechanismus um Balle abzuschief3en und Zielscheiben zu treffen.

Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf und verdrahte die Aktoren und Sensoren
wie im Schaltplan beschrieben.

Das Modell ,Ballroboter” gliedert sich in 5 Programmieraufgaben:

omniwheels_x4 ball_
simple.ft

omniwheels_x4 ball_
gui.ft

omniwheels_x4 targ
et detect.ft

Funktion — Ball laden und Uber den Servo feuern

Seitlich fahren, drehen, Ball laden und abschiel3en unter
Verwendung von Buttons auf dem Display des TXT 4.0 Controllers

Ziele (rote, gelbe oder grune Tafeln) erkennen, Roboter am Ziel
ausrichten. Die Auswahl der Farbe wird Uber die Buttons
eingegeben. Roboter sucht das ausgewahlte Ziel

omniwheels_x4 ball_
target_detect.ft

Rote, gelbe und grine Tafeln werden erkannt und abgeschossen —
alle drei nacheinander

ommniwheels_x4 bal
|_voice_control.ft

Fernsteuerprogramm mit Spracheingabe — Sprachsteuerung der
Fahrbefehle sowie des Abschusses




B Im Modell befindet sich ein sogenannter Servomotor oder kurz — Servo

Bevor du mit der Programmierung der einzelnen Aufgaben beginnst eine kurze
Einflgung in das neue Bauelement — Servomotor.

genannt. Er besteht aus einem Gleichstrommotor, einem Getriebe und einer

—— Steuerelektronik.
_EDas Anschlusskabel besteht aus drei Leitungen. Diese sind die
Spannungsversorgung Vcc (rot), der Masse GND (braun) und de
Signalleitung PWM (gelb).

Die Servos werden uber die Pulsweitenmodulation ,PWM* gesteuert.

Uber die Breite der Pulse wird der Winkel, auf den ein Ims:

Servomotor gestellt werden soll, gesteuert. Eine @ i

Impulsperiode liegt bei 20 ms. Bei einer Impulsbreite _| —|

von 1 ms dreht der Motor auf 0°. Bei einer (i

Impulsbreite von 1,5 ms auf 90° und bei einer e

Impulsbreite von 2 ms auf einen Winkel von 180°. @ 90°%

Diese Funktion wird zum Bewegen des Servohebels i

auf bestimmte Positionen genutzt. @ 180°%
20.ms#

Insgesamt koénnen drei Servos am TXT 4.0 Controller
angeschlossen werden.

Wichtig: Beim Einbau des Servos musst du genauso vorgehen, wie in der
Bauanleitung beschrieben. Beim Anschluss des Servos an den Servoausgang
S1 fahrt der Servo in die Mittelstellung, wenn der Controller mit Strom versorgt
ist. Dann kannst du den Servohebel so einbauen, dass er sich in der Mitte des
Schwenkbereichs befindet. Die Nullstellung bei verschiedenen Servo’s kann
leicht abweichen. Dies kannst du durch die Programmierung ausgleichen.
Weitere Details dazu findest du bei der Beschreibung des Programms




Controllerkonfiguration

Starte zuerst das Programm ,ROBO Pro Coding und gib dem Projekt den Namen
,yomniwheel_x4_ball_simple.ft*
Fuhre die Controller-Konfiguration durch.

Fir die Aufgaben bendtigst du die 4 Encodermotoren und die dazugehorigen
Zahler. AuRerdem bendtigst du einen Servomotor.

Konfiguriere den Controller entsprechend.

Aufgabe 1

Schalte anschlielend auf Hauptprogramm um. Mit diesem ersten
Programm soll die Abschussvorrichtung getestet werden. Erzeuge
eine Funktion mit dem Namen  fire“. Zunachst wird der
Abschusshebel des Servos vor die Katapultstrebe geschoben.
Anschlielend wartet das Programm zwei Sekunden bevor der
Anschlusshebel auf die Postition , 110" gedreht wird. Dabei wird die i setze Servomotor EEGASE Postion SJEED)
Katapultstrebe gespannt und somit Energie aufgebaut. Aus dem
Magazin fallt gleichzeitig ein Ball vor die Strebe. Der Hebel wird so
weit gedreht, bis der Abschusshebel auslost.

Dadurch wird der Ball nach vorne aus dem Katapult geschossen. Die Servoposition ,230“
dient als Sperre fir die Balle, die sich noch im Magazin befinden.

?) + definiere i3y
# setze Servomotor EEAECHIE Position

# setze Servomotor Position ® k]

Die Positionierung des Servos kann hier
angepasst werden, um die genaue Nulistellung : :
festzulegen und optimale Ergebnisse beim Wiacierhole < N
Abschuss zu erzielen. mache fire

Programmstart

—

Das Hauptprogramm ist sehr einfach und besteht nur
aus dem Programmestart und einem Schleifenbefehl.
In diesem wird der Funktionsblock ,fire“ eingebaut.
Die Schleife soll zuerst einmal durchlaufen werden.

Speichere das Programm Uber Projekt — exportieren auf deinem Rechner ab und teste die
Funktion.

Hat alles funktioniert, kannst du dich an die 2. Aufgabe machen.




Projekt

Aufgabe 2

Lade das letzte Projekt, da du hier einige Daten im neuen Programm Ubernehmen kannst
(z. B. die Funktion ,fire®).

Speichere es unter dem neuen Namen ,,omniwheels_x4_ball_gui* Uber Projekt —
exportieren.

Da die Steuerung des Ballroboters tber das TXT 4.0 Display
vorgenommen werden soll, musst du das Projekt erweitern. Dazu

Neue Datei aktivierst du ,Neue Datei“und dort ,Anzeige”.
M B
"""""" Anzeige

Du bestatigst mit ,ERSTELLEN®.

Schalte als Nachstes die Anzeigenkonfiguration ein.

B

Definiere auf dem Anzeigenfenster folgende
Anzeigen bzw. Schaltflachen.

Mit der ersten Schaltflache, dem TXT-Button ,sideways“ wird dere
Ballroboter seitwarts gesteuert. Du platzierst den TXT-Button auf der :
Anzeige und Uber den Inspektor gibst du folgende Details ein:* -
Identitat - Name: ,txt_button_sideways* — s
Textname: ,sideways”

@0

)

Lfire ball“ ist eine Checkbox, in der durch Setzen eines
Hackchens der Schuss freigegeben wird. ID-Name
,Ixt_checkbox“ - Textname ,fire ball“ - Angeklickt ,nein®.

Aktiviert: ,ja“.
Mit der zweiten Schaltflache ,rotation” dreht sich der Ballroboter. « . 5. 5. s a0 e i e e e s e
ID-Name ,txt_button_rotation” - Textname ,rotation” - Aktiviert -
A8 § sideways

. . .. . = O fire ball
Mit der dritten Schaltflache ,FIRE® wird der Abschuss des Balles ‘
eingeleitet. ID-Name ,txt_button_fire - Textname ,fire* - Aktiviert . "©#""
Jac. =

5 FIRE



Lege fur alle Grofien im ,Inspektor” die Breite von 100 und die Hohe von 40 fest. Somit sind
die Schaltflachen definiert und du kannst mit dem Hauptprogramm beginnen.

Beginne zuerst mit der Funktion zum seitlichen Fahren.
Rl Y move sideways |

Funkﬁonen . . « . . wiederhole ®JE}| mal:
Ziehe aus ,Funktionen® den Befehl ,definiere | e =)
+ definiere FTTTSTEY etwas tun“ in den Programmbildschirm. . iy
“ . . “ sync mit Motor [EZAFIEM Richtung (TR
Ersetze ,etwas tun“ mit ,move_sideways". syne mit Motor EEGRIER Richtung [EZ7EN
Diesem folgt der Befehl ,wiederhole x mal* _ swemit Motor [ETRITEN Rchung (IR
s ch' eifen . . « [ . . warte bis hat Motor m Position erreicht
aus dem Bereich ,Schleife“. Andere hier die + o [CINEEE

e \\\iederholrate auf ,3“ um. o

mache

L Y move _sideways |

i oLl = In die Wiederholschleife werden die Befehle zum Starten der 4
B e - Encodermotoren eingebaut. Alle Motoren drehen ,synchron® mit der
gl VOllen Geschwindigkeit von ,512" und einer Schrittweite von ,200"
e tet el bis der Impulszahler am Motor M1 den Wert erreicht hat. Dann

_warte bis hat Motor [EEZMEIE Position erreicht we rden d ie Moto ren gestoppt_

Bevor du die Funktion ,move_sideways" fertig stellen kannst, musst du noch eine
Abfrage des Kontrollkastchens auf dem Display erstellen. Dazu
ziehst du den Befehl ,wenn Kontrollkastchen ...“ aus der
Gruppe ,Anzeige“ in den Programmbildschirm. Da die
Checkbox schon mit einem Namen definiert wurde, wird dieser
e automatisch eingeblendet.

wenn Kontrollkdstchen B8 umgeschaltet: Ereignis

wenn Kontrollkidstchen [Riala ol

Name der neuen Variable:

Als nachstes erstellst du eine Variable ,ball_fire“. Dazu wahlst du aus 7,
T o der Gruppe ,Variablen® - ,Variable erstellen
ABBRECHEN “
FUge aus dem Block ,Variablen* den Befehl ,setze — auf* ein. Klicke auf
den Pfeil und wahle im Auswahlfenster den Eintrag ,ball_fire* aus.
Der Befehl wird vervollstandigt mit dem Befehl ,Ereignis e

checked" aus dem Block ,Anzeige”. setze EEIRITRN aut

wenn Kontrollkdstchen §¢ mgeschaltet: Ereignis

setze auf ¢ En




In den Bereich ,mache“. Flgst du aus der

Jetzt kannst du an der Funktion ,move_sideways*
weiterarbeiten. Fuge aus der Gruppe ““Logik“ den

Befehl ,+ falls — mache” ein und aus der Gruppe

,variablen“ den Befehl ,ball_fire“.

m Gruppe ,Funktionen“ den Befehl fire® ein.

Somit ist die Funktion ,move_sideways” fertig und du kannst die Funktion ,move_rotate

erstellen.

Kopieren

Kommentar hinzufligen
Baustein zusammenfalten
11 Bausteine Ischen
Hilfe

Erzeuge "Aufruf move_rotate”

LTV move_sideways |

wiederhole

mache

=

warte bis
+ falls
mache

E) mak:

setze Motor [T rechts - K 512 |
P 200 |
sync mit Motor EZAM/PIE Richtung
sync mit Motor EEAMEREM Richtung
sync mit Motor EES73 Richtung
hat Motor FE4M Kl Position erreicht

wiederhole *fEJ| mal:

mache

Fi=

warte bis

* falls

setze Motor

LEAMTER Geschwindigkeit 512
Schrittweite */E1
sync mit Motor [ P3dl Richtung
P TXT_M3 - LU inks - |
sync mit Motor (R4l Richtung [ ol

hat Motor Position erreicht

mache fire

- Dazu musst du nur die Funktion ,move_sideways“ kopieren und einige
Parameter abandern. Klicke mit der rechten Maustaste auf den zu
kopierenden Befehlsblock. Es erscheint ein Kontextfenster mit dem Befehl

-

,Kopieren®.

Aktiviere diesen und fuge die kopierte Funktion auf dem

Kopieren

Bildschirm
»,move_sideways" in ,move_rotation“ um (klicke auf den
Namen und Uberschreibe den Text). Andere auch die Werte fiir
den Synchronlauf der Motoren und die Drehrichtung. Andere die
Schrittweite auf ,100%, die Drehrichtung M3 auf rechts und M4 auf

ein. Andere

die Bezeichnung

links. Alle anderen Werte bleiben unverandert.

* definiere

wiederhole ® B} mat:

mache

S

warte bis

* falls

setze Motor Geschwindigkeit 512
Schrittweite *|R10)
sync mit Motor LOTY links - |

sync mit Motor [FAMERl Richtung
sync mit Motor (LA I Richtung
hat Motor Position erreicht

mache fire

Bevor du die letzte Funktion definierst, musst du zuerst den Programmstart
programmieren. Dazu l6schst du den Bereich ,Schleifen®.

Erzeuge vier weitere Variablen ,pos_f*, i, ,pos_load“ und ,pos_f.

Variable erstellen ...



Fijge aus der Gruppe ,Variablen“ 4 Mal den Befehl ,setzte x auf‘ ein
und andere durch einen Klick auf den Pfeil den Namen.

setze [ auf setze [PIRTTR o

Jetzt musst du die leeren Andockstellen fullen. Zuerst soll die Variable
,p0os_load“ auf den Wert ,110“ gesetzt werden. Dies ist der

0| + - & BWinkelwert, auf den der Servo dreht. Verwende dazu den BefehiEEatsss 7
,Eine Zahl* aus der Gruppe ,Mathe*“. Andere den Wert auf ,110“ ab. Bl ee=-tead - £

Mathe

Programmstart

=108 pos_load - EN

Flge anschlieRend aus derselben Gruppe noch zweimal
den Befehl ,Ist die Summe zweier Zahlen* ein. Die erste = pos_n - E¥ (4 -

Leerstelle fullst du jeweils mit der Variablen ,pos_load*, = = L . e
die zweite Leerstelle dem Befehl ,eine Zahl* und setzt ad o il S

deren Wert auf ,120“ bzw. ,, 250" P ball_fire - BV
Im letzten Variablenblock fiigst du aus der Gruppe ,Logik“ den Befehl ,wahr* ein
E- und anderst diesen auf ,falsch®.
wahr Programmstart

)
. o I
seze [Z20RD o

Unter diese Blocke wird noch aus der Gruppe ,Schleifen* der :
Befehl ,dauerhaft wiederholen® ergénzt. Somit befindet sich der | ————————1

Programmablauf in einer Endlosschleife. :
mache dauerhaft wiederholen

Die beiden nachsten Programmteile benétigst du fur die Abfrage I —————————
Anzeige der Schaltflachen ,ixt_button_sideways* und .
,ixt_button_rotation. Die beiden Befehle findest du in der Gruppe
LAnzeige“. Ziehe den Befehl ,wenn Schaltflache angeklickt:
Ereignis“ zweimal auf den Bildschirm und wahle im
Kontextfenster (Pfeilklick) den entsprechenden Eintrag aus.

wenn Schaltfldche E88 angeklickt: Ereignis

PNV txt_button_rotation -

wenn Schaltflache [S{S TGS EIETERS angeklickt: Ereignis

move_sideways

wenn Schaltfliche

tate

move_ro




Fuge aus der Gruppe ,Funktionen die entsprechenden Funktionen
ein die bei Betatigen der Schaltflache durchgefiihrt werden sollen.
Jetzt fehlt die letzte Funktion - ,definiere load“ also das Laden der
Abschussvorrichtung aus dem Magazin fir die Kugeln. Ubernehme
einfach die nebenstehende Funktion.

Diese Funktion wird fur die Abfrage der Schaltflache g —P———
»Ixt_button_fire“ bendtigt. Hast du die Funktion ,fire“ erstellt, muss '
diese in die Abfrage der Schaltflache eingebunden werden. Wird [esnssgs "
die Schaltflache betatigt, sollen 3 Abschlisse erfolgen. Das|eeEsass
nebenstehende Programm zeigt dir die Abfrage. —

Somit sind alle Programmteile erstellt. Lade die Kugeln in der Kugelbevorratung und starte
das Programm. Funktioniert alles richtig, speichere es nochmals auf deinem Rechner ab.



Aufgabe 3

Das nachste Programm, das du bearbeiten sollst, hat folgende Aufgabenstellung: Rote,
gelbe oder grune Tafeln sollen vom Roboter gefunden werden. Welche Farbe er finden
soll, wird auf dem TXT 4.0 Display festgelegt. Wird die Farbe gefunden, richtet sich der
Roboter auf das Ziel aus.

— Das Programm musst du nicht selbst schreiben. Lade das
Programm ,,omniwheels_x4_targetdetect_easy“. Dieses findest du unter

Neu LT H H “
.Menu Beispiele

“ Beispiel

.Neu

Klicke den Ordner an und bestatige mit
nnnnnnnnnnnnnnnnn wahlen ”NACHSTE“.

Im nachsten Schritt wahlst du den bendtigten Baukasten ,Hightech®
, aus. Weiterblattern mit Klick auf das rechte Pfeilchen.

Bestatige anschlieend mit ,NACHSTE*.

“““““ ~ EZ@\Wenn du den Auswahlpfeil weiter betatigst,
werden dir der Reihe nach alle verfugbaren Modellprogramme angezeigt.
Bist du zu dem bendtigten Programm gekommen, bestatigst du mit
,NACHSTE".

' Die folgende Information Ubergehst du mit Klick auf - .
~LERSTELLEN®.

ROBO Pro Coding 6ffnet das ausgewahlte Programm und zeigt es -
dir auf deinem Bildschirm an.

Sicher werden dir einige Programmteile noch unbekannt sein.
Diese werden nun erklart.
Hier schaust du dir einmal die Kamerafunkton an.

Dazu 6ffnest du im Projektfenster ,Kamerafunktion®.

Die Aufnahmefunktion wird Gber das gesamte Kamerafeld ., . . .- - .- - -._.
eingestellt so dass der komplette Aufnahmebereich der- -

=3

Kamera genutzt werden kann. .

g 2
s

Schau dir auch noch die
Controllerkonfiguration an.  Hier
wurde die Kamera am USB1_1
hinzugeflgt.

Kamera

B Kamerakonfiguration



2 . . « . . + definiere 7] mit:
Offne als Nachstes das Fenster lib_move_sync". Hier findest du alle e

Unterprogramme, die bendtigt werden, um das Fahrzeug zu REEEEEA T - oy o pinks - W]

bewegen. Hier abgebildet ist das Programm zur Vorwartsfahrt. sync it Wotor ZGAUNIFEN Richtung [TTTEN
sync mit Motor Richtung [TT250

sync mit Motor {24 7%l Richtung

Das Hauptprogramm dient zur Definition der
Variablen und zum Starten des Ballroboters sowie der dauerhaften
Wiederholung der Fahr- und Schussfunktion.

Z.B. wird beim Setzen der Variablen ,nummer_balls auf 3 die
Anzahl der Balle festgelegt.

Schau dir noch ein weiteres Unterprogramm an.
Wenn die Farbflache gelb” erkannt wurde soll die Position ermittelt

werden Der blaue Block dient dazu, dir bestimmte Angaben in der
Konsole anzuzeigen.

Bevor du das Modell mit der
Spracheingabe anschaust, starte den Programmablauf

»omniwheels_x4_target_balldetect_advanced”

Betrachtest du den Programmbildschirm wirst du feststellen, dass im Projektfenster die
,<Anzeigekonfiguration“ aktiviert ist. Wenn du mit er Maus den Eintrag anklickst, 6ffnet sich
nebenstehendes Fenster.

B

0

Mit den Schaltern ,TXTSwitch® kannst du auf dem TXT4.0-
Controllerdisplay die einzelnen Farben auswahlen, die abgeschossen
werden sollen. Die ausgewahlte Farbe wird optisch auf dem Display
angezeigt.

]

L ™ R L VR~ L

0
-

w B -4 G b

Tk



AUfgabe 4 wenn Schaltfiche [TTEITTCI 0 angeklickt: Ereignis
+ fans >~ 0

Das Hauptprogramm entspricht im Grof3en und R, = CEIIEE = R

Ganzen dem Vorgangerprogramm, nur dass es

eine Abfrage der Displayschalter enthalt. wenn Schaiter [ZTREE NG umgeschaltet: Ereignis
+ falls ist Schalter d ecked
mache setze [Tl auf ¢

Im ersten Block wird die Schaltflache ,Start* setze Statusanzeige 1

\di
andere -l'llllm ta i :;_ 8
txt

abgefragt.

Im zweiten Block wird (gilt auch fir die anderen
Schaltflachen) der Schaltzustand abgefragt und
optisch angezeigt.

Die Informationen der Einstellungen werden dann ins Auswerteprogramm tubernommen.
Teste einfach dein Modell und tberlege was im Programm ausgefihrt wird. Stelle dazu
die 3 Zielscheiben nebeneinander auf, der Roboter sucht die Farbflachen, fahrt in die
richtige Position und schiel3t auf die Scheiben mit den ausgewahlten Farben.

Hinweis: Falls die Kamera die Farbflachen nicht erkennt, kann das an den
Lichtverhaltnissen im Raum liegen. In diesem Fall 6ffnest du die Kamerakonfiguration im

ROBO Pro Coding Programm, wahlst dort das verwendete Bilderkennungselement aus
und passt im Inspektor den Farbwert an, der nicht richtig erkannt wird.

Aufgabe 5

Zum Abschluss des Modells ,Ballroboter” verwenden wir noch die Sprachsteuerung.
Das Programm findest du unter

,»omniwheels_x4_ball_voice_control“
neues Projekt — Beispiel - ROBOTICS Hightech — omniwheels_x4_ball_voice_control

@ Damit du mit der Sprachsteuerung arbeiten kannst, musst du zuerst eine App auf

fischertechnik Voice Control
herunterladen und installieren.

Wichtig: TXT4.0-Controller muss eingeschaltet sein und mit demselben WLAN Router
verbunden werden wie das Smartphone/Tablet, auf dem die Voice Control App verwendet
wird. Einrichtung WLAN-Verbindung beim TXT 4.0 Controller: siehe Basics auf der
Homepage oder Bedienungsanleitung zum TXT 4.0 Controller.

Das ROBO Pro Coding Programm muss auf dem TXT Controller gestartet sein.
Anschliel3end wird die APP gestartet bzw. gedffnet.



Im Verbindungsdialog musst du die IP-Adresse des Controllers sowie dessen
Schlissel eingeben.

Die IP-Adresse findest du auf dem Controllerdisplay unter
,nfo“ - WLAN® - IP und die Adresse, z. B. 192.168.0.xx

Den API-Schissel findest du unter ,Einstellungen® - API-Schlissels z.B.

h3TZTf.

Dort wahlst du die entsprechende Sprache aus.
Jetzt muss die Sprachsteuer-App mit dem Controller verbunden werden.
Dazu wahlst du den Button ,Verbinden® aus.

Sind beide Werte eingegeben, kann man ,Verbinden® aktivieren.

Es erscheint das Spracheingabefenster. Aktivierst du das Mikrofonsymbol
kannst du einen Befehl eingeben. Der erkannte Text wird auf dem Display
angezeigt. Danach kannst du entweder warten, bis der Befehl automatisch
abgesendet wird, oder du druckst das Mikrophonsymbol erneut, dann wird der

Befehl sofort gesendet.

Die Spracheingabe wird an den Controller gesendet und dort von dem ROBO |

Pro Coding Programm weiterverarbeitet.

Im ROBO Pro Coding Programm sind die Begriffe definiert, die von der Voice

Beim ersten Aufruf anderst du die Arbeitssprache. Dazu aktivierst du den
Button ,Settings”.

Control App empfangen werden und eine bestimmte Aktion ausldsen sollen.

sonstfalls -

mache + -

wandel um - W = - SR rechts

setze Motor 2§ /M FIEl Geschwindigkeit [
Schrittweite
sync mit Motor 2l /MPEM Richtung [TXTTENN

sync mit Motor 2@l "8 Richtung [T o0l
sync mit Motor §r & lTI7EM Richtung [T Ch

512
100

+ falls

mache load

sonstfalls -

mache fire

sonstfalls -

mache fire

sonstfalls —

mache fire

sonstfalls -

mache fire

sonstfalls -

wenn Befehl empfangen: Text

wandel um in [5G

wandel um in [3

wandel um in [J

wandel um in EIEOETES AN

wandel um in [0 staben - |

wandel um in [CTT

API|-




Jetzt teste einfach mal dein Modell mit Hilfe der Spracheingabe.

Information: Im Programm Ballroboter werden folgende Sprachbefehle verwendet, um

bestimmte Aktionen auszuldsen:

Aktion

Sprachbefehl

Ball aus Magazin laden

laden

Ball schiel3en

ball, ball schief3en, feuer, schuss

Fahrbefehle

vor, zuruck, links, rechts, drehung,
kleine drehung links,
kleine drehung rechts

Ausgabe BegrifRungston

hallo

Viel Spal3 beim Steuern des Ballroboters mit der Sprachsteuerung!




