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1. Programmaufruf

simprog <Name der Programmdatei> <Name der Protokolldatei>

Das Programm ist eine 32-Bit-Konsolanwendung und ist lauffähig unter Windows 9x.

2. Programmbefehle

Bei den Befehlen ist es egal, ob sie in Groß- oder Kleinbuchstaben geschrieben sind.

In den folgenden Abschnitten sind die einzelnen Befehle beschrieben.

2.1 Einschalten


EINSCHALTEN <Motor> <Drehrichtung>

<Motor> steht entweder für MOTOR1, MOTOR2, MOTOR3 oder MOTOR4,

denn das ft-Interface kann vier Motoren oder auch andere Verbraucher, wie beispielsweise Glühbirnen, Summer oder Relais schalten.

<Drehrichtung> ist entweder LINKS oder RECHTS.  Wenn man eine Glühbirne als Ausgang hat, ist es allerdings egal, ob LINKS oder RECHTS angegeben wird. Trotzdem muß eine Angabe da sein.

Beispiel für gültige Befehle:

EINSCHALTEN MOTOR1 LINKS

EINSCHALTEN MOTOR3 RECHTS

2.2 Ausschalten


AUSSCHALTEN <Motor>

<Motor> steht entweder für MOTOR1, MOTOR2, MOTOR3 oder MOTOR4,

denn das ft-Interface kann vier Motoren (oder andere Verbraucher) schalten.

Beispiel für gültige Befehle:

AUSSCHALTEN MOTOR1

Die Befehle EINSCHALTEN und AUSSCHALTEN bewegen den Motor aber nur ganz kurz, denn das fischertechnik-Interface stellt den Motor aus Sicherheitsgründen ab, wenn nicht in dichter Folge Befehle übermittelt werden. Der Computer könnte ja ausgefallen sein.  Deshalb soll der Motor solange den EINSCHALTEN-Befehl bekommen, bis eine Bedingung erfüllt ist, die es erlaubt, den Motor zu stoppen. Normalerweise macht man das über Endschalter. Das Fischertechnik-Interface kann acht verschiedene Schalter (sogenannte "Eingänge")  überwachen.

Anstelle eines Motors kann natürlich auch jedes andere Ausgangsgerät geschaltet werden, zum Beispiel Lampen, Summer oder was immer gebraucht wird ...

2.3 Eingänge überwachen: BIS-Befehl

Die Eingänge kann man mit dem BIS-Befehl überwachen:

BIS <Schalter> = <Anzahl der Betätigungen>

<Schalter> steht für SCHALTER1, SCHALTER2, SCHALTER3, SCHALTER4,

SCHALTER5, SCHALTER6, SCHALTER7 oder SCHALTER8.

<Anzahl der Betätigungen> ist eine Zahl, die angibt, wie oft der Schalter zu betätigen ist, damit die BIS-Bedingung erfüllt ist. 

Damit der Computer weiß, welche Befehle alle zur BIS-Bedingung gehören, wird nach der Liste der auszuführenden Befehle das Wort ENDE_BIS geschrieben.

Beispiel für gültige Befehle:

BIS SCHALTER1 = 20

   EINSCHALTEN MOTOR1 LINKS

ENDE_BIS

2.4 Zeitbaustein: BIS-Befehl

Eine Wartezeit richtet man folgendem Befehl ein:


BIS ZEIT = <Wartezeit in Millisekunden>

<Wartezeit in Millisekunden> ist die Zeit, die ab dem Eintritt in den "BIS ZEIT"-Befehl vergehen muß, bis die Bedingung erfüllt ist.  Damit der Computer weiß, welche Befehle alle zur BIS-Bedingung gehören, wird auch hier nach der Liste der auszuführenden Befehle das Wort ENDE_BIS geschrieben.

Mit der Wartezeit können zum Beispiel Ampeln oder Leuchtfeuer gesteuert werden, man kann damit Morsezeichen generieren (s. Programmbeispiel) oder einen Motor eine bestimmte Zeit laufen lassen.
Beispiel für gültige Befehle:

BIS ZEIT = 2000

   ;-- Motor 1 fuer 2 Sekunden einschalten

   EINSCHALTEN MOTOR1 LINKS

ENDE_BIS

2.5 Klänge: SOUND-Befehl


SOUND <Dateiname>

Der Befehl SOUND spielt die *.WAV oder *.MIDI-Datei, deren Pfad unter <Dateiname> angegeben wird. Unter dem angegebenen Pfad sollte die Datei dann auch zu finden sein ...

Mit dem Sound kann man Abläufe untermalen. Bei einem Aufzugsmodell könnte man ihn aber auch verwenden, um die Stockwerke anzusagen, oder um unter bestimmten anderen Bedingungen Sprachmeldungen auszugeben.

Beispiel für gültige Befehle:

SOUND c:\schweissen.wav

2.6 Programmablauf unterbrechen: PAUSE-Befehl


PAUSE <Text>

Der Befehl PAUSE unterbricht die Ausführung des Programms und wartet solange, bis Du eine Eingabe am Bildschirm machst. <Meldung> ist der Text, der am Bildschirm angezeigt wird. 

Beispiel für gültige Befehle:

PAUSE Endschalter_1_ist_betaetigt

2.7 Programm beenden: EXIT-Befehl


EXIT

Der Befehl EXIT beendet das Programm ab.  Er kann an jeder Stelle im Programm stehen.

2.8 Unterprogramme einrichten:  Unterprogramm-Befehl

Befehlsfolgen, die immer wieder vorkommen, kann man „zusammenpacken“ und dann mit einem einzigen Befehl aufrufen. Dazu nimmt man Unterprogramme. Um zu dokumentieren, daß eine Gruppe von Befehlen als Unterprogramm ausgeführt werden soll, nimmt man den Befehl


UNTERPROGRAMM <name>


...


...


ENDE_UNTERPROGRAMM

<name> ist der Name des Unterprogramms, den Du frei vergeben kannst, am besten so, daß man weiß, was das Unterprogramm macht. Der Computer muß wissen, welche Befehle jetzt zu dem Unterprogramm gehören. Um das zu kennzeichnen, schreibst Du ans Ende des Unterprogramms den Befehl ENDE_UNTERPROGRAMM. Alles, was danach kommt gehört dann nicht mehr zu den Befehlen des Unterprogramms.

Beispiel für ein Unterprogramm:

UNTERPROGRAMM Drehe90Grad

   BIS SCHALTER2 = 17

       EINSCHALTEN MOTOR1 LINKS

       EINSCHALTEN MOTOR2 RECHTS

   ENDE_BIS

ENDE_UNTERPROGRAMM

Ein weiteres Beispiel für den Nutzen von Unterprogrammen findet sich im Beispiel MORSEROBOTER.

2.9 Unterprogramme aufrufen:  RUFE-Befehl

Wenn Du ein Unterprogramm hast, dann kannst Du es aufrufen. Dazu benutzt Du den Befehl


RUFE <name>

<name> ist der Name, den Du Deinem Unterprogramm gegeben hast. 

Jetzt brauchst Du für eine Drehung des Turtle-Roboters um 90 Grad nur noch den Befehle

RUFE Drehe90Grad

aufrufen, und das ist einfacher und übersichtlicher, als jedesmal die vier Programmzeilen für die Motorsteuerung einzugeben.

2.10 Kommentare: Das ;-Zeichen

Es ist eine nützliche Angewhonheit, sich in einem Programm Notizen zu machen, was das Programm tut, und warum man bestimmte Dinge so oder so programmiert hat. Diese Notizen sind nicht für den Computer bestimmt, sondern für die Person, die das Programm liest. Man muß zu diesen Programmzeilen dem Computer also sagen: Diese Zeile geht dich nichts an. Dafür gibt es ein bestimmtes Zeichen, das sogenannte Kommentarzeichen.

In SIMPROG ist es das Semikolon (;). Wenn am Anfang einer Zeile ein ; steht, dann ignoriert der Computer diese Zeile. 

Beispiel für Kommentarzeilen:

UNTERPROGRAMM Drehe90Grad

;  Dieses Programm dreht den TURTLE-Robotor 

;  um 90 Grad „auf dem Teller“

   BIS SCHALTER2 = 17

       EINSCHALTEN MOTOR1 LINKS

       EINSCHALTEN MOTOR2 RECHTS

   ENDE_BIS

ENDE_UNTERPROGRAMM

2.11 Nothalt

Du kannst einen Schalter dafür reservieren, daß der Arbeitsablauf jederzeit sofort unterbrochen werden kann. Der Schalter kann dann keine anderen Aufgaben mehr übernehmen. Den Schalter kannst Du mit dem Befehl


NOTHALT <Schalter>

deklarieren, wobei <Schalter> entweder SCHALTER1, SCHALTER2, SCHALTER3, SCHALTER4,  SCHALTER5, SCHALTER6, SCHALTER7 oder  SCHALTER8 ist. Wenn der so deklarierte Schalter betätigt wird, dann wird das Programm sofort abgebrochen.

2.12 Tracelevel

Mit dem Tracelevel kann man mehr oder weniger ausführliche Meldungen über den Programmablauf anzeigen lassen.

TRACELEVEL <Wert>

Wert kann 0 bis 5 sein. Bei 0 werden die wenigsten Meldungen angezeigt, 5 zeigt alle vorhanden Programmausgaben an.

TRACELEVEL kann auch während des Programmablaufs verändert werden, für einen besonders kritischen Programmteil kann man TRACELEVEL erhöhen und dann wieder verringern.

Wenn TRACELEVEL nicht angegeben ist, wird TRACELEVEL intern auf den Wert 4 gesetzt.

3. Beispiele

3.1 Morseroboter SOS

;----------------------------------------------------------------

;-- fischertechnik-Morseroboter: Gibt SOS aus ....

;----------------------------------------------------------------

;-- 101200 TOPM CREATE

;----------------------------------------------------------------

NOTHALT Schalter1

RUFE S

RUFE O

RUFE S

EXIT

;------------------------------------------------------------------------

UNTERPROGRAMM S

RUFE DIT

RUFE DIT

RUFE DIT

RUFE PAUSE

ENDE_UNTERPROGRAMM

;------------------------------------------------------------------------

UNTERPROGRAMM O

RUFE DAH

RUFE DAH

RUFE DAH

RUFE PAUSE

ENDE_UNTERPROGRAMM

;------------------------------------------------------------------------

UNTERPROGRAMM DIT

bis Zeit = 100

   einschalten motor4 rechts

ende_bis

ausschalten motor4

bis Zeit = 150

ende_bis

ENDE_UNTERPROGRAMM

;------------------------------------------------------------------------

UNTERPROGRAMM DAH

bis Zeit = 600

   einschalten motor4 rechts

ende_bis

ausschalten motor4

bis Zeit = 150

ende_bis

ENDE_UNTERPROGRAMM

;------------------------------------------------------------------------

UNTERPROGRAMM PAUSE

bis Zeit = 400

ende_bis

ENDE_UNTERPROGRAMM
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