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Chassis der Power Bulldozer 16 552 (Version mit 2 Motoren), ROBO
Interface drauf, Akku daruber, fertig.

M1 : linker Motor, M2 rechter Motor. Sonst nichts, aber nicht vergessen :
ROBO RF Datalink an USB anschliel3en.

Ziel der Ubung : Fernsteuerung des stattlichen Fahrzeuges uiber den PC.
Hier eine C# .NET Losung

Anmerkungen zum C# Betriebsprogramm
Eingesetzt wurde FishFace40.DLL mit der aktuellen umFish40.DLL v4.0.3,

die getrennt zu laden ist. ROBO Interface Firmware ab v1.53.0.03 und
0.34.0.02 fur das RF DatalLink und die Platine im Interface.

Schwerpunkt des Programms ist die
Bedienoberflache, der Betrieb der Raupe
selber beschrankt sich auf Kombinationen
von zwei SetMotor-Methoden :

ft.Set Mot or(cMtLinks, cVor, trbSpeed. Val ue);
ft.Set Mot or(cMtRechts, cRuck, trbSpeed. Val ue);

Die Raupe kann wahlweise mit der Maus
Uber die Richtungsbuttons und Uber den
Pfeiltastenblock der Tastatur bedient
werden. Fur die Tastaturbedienung muf3 die
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8 R aupePur !EIE Eigenschaft KeyPreview der Form auf true
gesetzt werden.

+ | Die Steuerung geschieht Uber die Routinen
TurnLeft, TurnRight, GoForward, GoBack
" : und StopAll. Die Fahrgeschwindigkeit kann
_ * _ o Uber den Slider eingestellt werden, was
' ' gerade lauft wird Uber das Status-Feld
i | angezeigt.

. Bei der Bedienung Uber die Buttons werden
.J deren Ereignisse

MouseDown und MouseUp (nur Aufruf der
Steuerungsroutinen). Die Buttons sind auf
FIOED RF Diatalink - START einem Panel angeordnet um sie gemeinsam
zu aktivieren nachdem ein internes

Yersion  Abbrechen | ft.Openlinterface passiert ist.

steRT | | Bei der Bedienung uber die Tastatur werden
deren Ereignisroutinen

KeyDown und KeyUp genutzt. Sie enthalten
einen Spurngverteiler zum Aufruf der
tastenspezifischen Steuerungsroutine :

private void frmvai n_KeyDown(obj ect sender s SySt em W ndows. For irs. KeyEvent Ar gs

e){ i f(cndAction. Enabl ed) return; switch (e. KeyVaI Ue) { case 37: // --- Left TurnLeft(); break;
case 38 [/ --- Lp GoFor war d() , break; case 39: /Il --- Ri ght Tur nRi ght () , break;
case 40: [/ --- Down C':OBaCk() , break; defaul t: break; } e. Handl ed = true; }

Der Parameter e liefert die aktuell gedrickte Taste.

Die Beschriftung der Tasten cmmdAction (hier "START") und cmdEnde (hier
"Abbrechen") wird zur Steuerung des Programmendes genutzt. cmdAction
wird dazu nach dem Openlinterfae auf Enabled = false gesetzt um eine
wiederholte Bedienung zu unterdricken. cmdEnde schliel3t bei Beschriftung
"HALT" die Interface Verbindung und bei "ENDE" das Programm.

Anmerkungen zum ROBO Pro Programm

(R )

;

[ Links | Rechts | = ™

GoForward |

| Ruck | %J

Eingesetzt wurde Level 3 mit 4 Threads in denen jeweils ein
Steuerungstaste abgefragt - fur eine Richtung - abgefragt wird. Zu Eingang
des Threads auf Ja, dann wird das zugehérende UP aufgerufen und danach
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wird gewartet, bis der Bediener den Zeigefinger wieder loslait. Entspricht in
der C#-L6sung den Ereignisroutinen MouseDown und MouseUP.

Ich bin meiner Marotte treu geblieben und habe das Bedienpanel auf der
Seite des Hauptprogramms plaziert, ist mir immer noch bequemer.

Raupe mit Greifer

Fahrgestell wie oben. Das Interface wurde mit einer kleinen schwarzen
Bauplatte Uberdacht, vorn wurde ein Hubgetrieb angebaut (siehe FTS Mobile
Robots 1) und am Getriebe hangt ein Greifer, der nach dem des
Saulenrobots Il gebaut wurde.

M1 : linker Motor, M2 : rechter Motor, M3 : Hubmotor (Ende durch 15 und
16), M4 Greifermotor mit 17 Ende- und 18 Impulstaster.

Steuerung wahlweise Uber Maus oder Tastatur (Pfeile : Fahren, Bild : Hub,
Posl1/Ende : Greifer). Bequem vom Schreibtisch aus kann man jetzt gelbe
Tonnen einsammeln und neben dem linken Ful} abstellen, wenn man das
Ding Uber ROBO RF DatalLink - ROBO Interface betreibt.

Anmerkungen zum C# Betriebsprogramm

Das Programm ist eine Weiterentwicklung des Programms flr Raupe pur. Es
entspricht daher weitgehend dem obigen. 1 1/2 Seiten Source-Text sind
hinzugekommen.

Hinzugekommen sind Routinen
wie diese :

pri vat € void Geiferauf() { GreiferStatus =
cBusy; IblStatus.Text = "Greifer 6ffnet”;

cmdG Auf . Enabl ed = fal se; ft.SetMotor(mGreifer,
cGrAuf); ft.WaitForlnput(eGrOffen); ft.SetMotor(mGreifer,
cAus); cnmdG Zu. Enabl ed = true; GreiferStatus =

ecroffen; | DI St at us. Text =
"Geifer offen"; }

Es wird einiger Aufwand mit der Gesamtsteuerung des
Programms getrieben. Der Greifer selber wird durch
SetMotor - WaitForlnput - SetMotor gedffnet.

Durch GreiferStatus wird eine erneute Betétigung des
Button bzw. der Taste gesperrt.
Das Enabled steuert die jeweils moglichen Commands.
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= Und dann wird in IblStatus noch fleiRig der Status
™ R aupenGreif = I angezeigt.

+ | [ireiter st
Greifer £u |
il ﬂ
[rerten Homty

¥ | Greiter Runter |

J i Schlisflmpulze

Ready to Run

Yerzion - 1.53.00.03 HaLT |

. Spannung[v] 915 | AR I

Anmerkungen zur ROBO Pro L6sung

Die Angelegenheit lauft auf eine Verdoppelung der Threads (griine
Mannchen) hinaus (RaupenGreif). Achtung bei Eigenschaften die Anzahl der
Prozesse anpassen, eingestellt sind nur flnf.

In den neuen Threads gibts die Befehle fur Greifer Auf/Zu und Greifer
Hoch/Runter, die wieder Uber Buttons des Bedienfeldes gesteuert werden.
Das liegt jetzt tatséchlich auf dem Blatt Bedienfeld, da es auf dem
Funktionen-Blatt doch recht voll geworden ist.

Man kann nattrlich auch sein Zeichentalent voll entfalten und eine Version
mit nur einem Thread erstellen, das Programm hat dann deutlich mehr
Linien, aber alles wird in einem Thread (Prozess) zusammengehalten.

Wie mans macht ist hier wohl Geschmacksache, bei der Performance macht
es sich nicht bemerkbar.

Download Raupen.ZIP

Stand : 19.11.2005
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