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Vorwort
Von ganz Einfach bis zur kiinstlichen Intelligenz KI/AL.

Schon, dass sie mal reinschauen. ..
Manchmal scheint es, dass es so viele Méglichkeiten Robo Pro Coding gibt, dass man fast schon die
Ubersicht verliert.

Dieses Buch soll beim ersten Einstieg von Robo Pro Coding helfen. Auch was man mit den verschiedenen
Controllern mit Robo Pro Coding machen kann, soll hier gezeigt werden.

Es ist sehr erstaunlich welche Fahigkeiten Robo Pro Coding hat.
Ob nun einfache Modelle wie einen Motor drehen lassen, bis hin mit Modellen die KI (Kinstliche
Intelligenz) benutzen, um fehlerhafte Bauteile mit einem Riss zu erkennen und auszusortieren.

-Alle- Befehle/Bldcke habe ich aufgelistet und die meisten mit lauffdhigen Beispielen versehen. Alle
Informationen, die ich finden konnte, habe ich zu dem Block dazu geschrieben.

Ich mdchte mich ganz herzlich bei allen Unterstiitzern dieses Buchprojektes bedanken.

Insbesondere der Firma fischertechnik, Axel Chobe mit seinen Kurzanleitungen, Horst Glnther fiir das
Durcharbeiten des Buches, Torsten Stuehn mit dem Programm ,,ftrobopy-Server und den Infos

und vielen, vielen anderen, fur Tipps, Ratschlage und Hinweise. Danke!

Viel SpaR wiinscht
Holger Howey

Tipp:
All diese Internetseiten sind kostenlos
Ein groRer Freundeskreis der fischertechnik Fans hat hervorragende Seiten zum Thema fischertechnik:

www.ftCommunity.de mit einer Bildersammlung, einem Forum fiir jedermann, Datenbank fiir Bauteile
und Anleitungen &lterer Baukésten...

www.fischertechnikclub.nl  Der niederlandische fischertechnik Fanclub. Gigantische Modelle viel
Technik und eine hervorragende Bibliothek...

http://www.chobe.info/34.html ... Axel Chobe mit Kurzanleitungen und vielen Infos zu fischertechnik
Und natlrlich der Internettauftritt von fischertechnik:

www.fischertechnik.de Viele Informationen, Downloads und zusétzliche Anleitungen zum
runterladen...

www.santjohanser.de Einzelteile und Késten von fischertechnik
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Gleiche Programme und anderer Controller
Ich habe fir die jeweiligen Controller die Programme geschrieben.
Natirlich kann man die auch fir die anderen Controller nehmen.

Zusatzlich gibt es die Mdglichkeit andere Bauteile und somit andere Blocke zu benutzen.
Wer keinen Fototransistor besitzt kann einen Mini-Taster benutzen.

Die Beispiele von fischertechnik aus dem Kasten haben meist im —ersten- Modell, eine genauere
Einflhrung in Robo Pro Coding. Wer die gefiihrten Beispiele in diesem Buch durcharbeitet, hat mit den
fischertechnik Beispielen keine Probleme. Sie sind als eine Art Ergédnzung zu den aus den fischertechnik
Késten gedacht.

Zusatzlich gibt es, auf der fischertechnik Internetseite, Programmbeispiele und Bauanleitungen von
weiteren Késten.

Bei mir sieht es anders aus!?
Einige Bilder sind mit einer Vorabversion (Betaversion) von Robo Pro Coding entstanden, die mir von
fischertechnik zur Verfligung gestellt wurde.

Deswegen kann es sein, dass das endglltige Aussehen etwas anders ist, als hier im Buch dargestellt ist. Die
Grundlegenden Funktionen und die Programme sollten dennoch funktionieren.

Hilfe! Ich kriege das nicht hin. Das lauft bei mir nicht...

OK, ich mache auch Fehler. Es kann aber auch was anderes sein. Am einfachsten ist es, einfach im Forum
der ftCommunity.de eine Frage zu stellen oder das Problem zu beschreiben. Nicht nur ich bin haufig dort,
sondern auch andere kompetente ft-Fans. Ich denke da sollte schnell eine Lésung gefunden werden.
(Momentan) Nehmen sie besser die App-Version von Robo Pro Coding statt der Online-Version.

Richtig im Buch ,,Suchen*
Tipp: Man kann diese PDF auch durchsuchen. Wenn man die Tasten [Strg]+[f] 6ffnet sich ein Fenster, wo
man den Begriff, den man sucht, eingeben kann. Man kann dann von Fundstelle zu Fundstelle springen.

Die 3 Grundregeln des Programmierens
-Speichern
-Speichern
-Speichern

Speichern sie die Programme.
Speichern sie verschiedene Versionen des Programmes.
Speichern sie Sicherheitskopien.



Aufbau im Buch

Zu einem Thema, gibt es erst eine allgemeine =
Beschreibung, dann fiir jeden Controller einzeln Robo Pro Coding
aufgelistet und mit entsprechenden Bildern/Fenstern

fiir den Controllern. Manche Sachen kdnnen auch fur Aktoren
mehrere Controller sein.

Ausgang

Die Reihenfolge im Buch:
Thema

- Allgemein zum Thema

o Anzeige
- Fir den TXT 4.0 Alle Méglichkeiten, alle

Fahigkeiten des Controllers und Robo Pro Coding.  Sensoren

- Fir den RX Controller - Die Mdglichkeiten die
der RX bietet und die die von Robo Pro Coding
dazu.

2C

- Fur den BT Smart Controller - Die
Maglichkeiten die Robo Pro Coding der Controller
bietet.

Verarbeitung
Logik
Schleifen

Alle gelben Uberschriften sind
sehr hilfreich!

Die Reihenfolge der Blocke im Buch entspricht dem,
wie es in Robo Pro Coding ist. I::>

Text
Grolitenteils sind die 23 Seiten der
Hilfe/Dokumentation von Robo Pro Coding hier

integriert worden. Sie ist nun auf dem Stand der Dinge
und sehr, sehr stark erweitert worden.

Datenstrukturen

Tipp:

Diese Seite ausdrucken, falten und als Lesezeichen .
zusammenkleben. Einfach an den Bildschirm oder Variablen
Ausdruck halten. So kann man die Farbe der Befehle ~ Ra¥131’84(s12 08
den Reitern zuordnen, unter den sie zu finden sind.

Machine Learning

Blau hinterlegte Seitenzahlen sind Querverweise, die
man anklicken kann, um zu dieser Seite zu kommen. LU E

Kommunikation

fischertechnik

Fernbedienung
Sprachsteuerung
Cloud / MQTT
HTTP
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Was noch im Buch fehlt:

Einige Beispiele fehlen
Weiterfuhrendes zu Ebenen in Fernbedienung fehlt

Inhaltsverzeichnis
Reiterfarben im Inhaltsverzeichnis

Map / HTTP nicht ausreichend

Handy App mit dem etwas anderem Aussehen.
Eigene Sounds

Bug Skalierung Charts

Achtung! Einige vorgeschlagene Anderungen oder Zusatze, habe ich eventuell nicht so wie vorgeschlagen
tibernommen. Entweder sie sind z.B. in den allgemeinen Teil zum Thema eingefligt oder auch (leider)
weggelassen worden.

Block* setze Schalter* und ,,ist Schalter*. Unterschied und Zusammenspiel von
Anzeigenkonfiguration ,,Aktiviert — ,,Angeklickt*
Im Block ,,Aktiviert* — ,,Angeklickt*
,,Checked und ,,Enabled*
Da scheint noch etwas nicht schlissig zu sein. Bug?

Scheinbar bei Kontrollkastchen (Checkbox) auch. Bug?
Scheinbar bei Schieberegler (Slider) auch. Bug?

Mehr Beispiele zur Anzeige und auch zu den einzelnen Bldcken.
Tipps und Tricks zur Anzeige

Bug im Programm Flusstiberquerungsratsel bisher nicht gefunden. Zu viele Funktionen?

Wie ist deine Meinung?

Zum Buch?
Soll ein ,,Schnelleinstieg® gemacht werden?

Soll zu Themen wie z.B. Fernsteuerung, was extra gemacht werden?
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Schnellstart... Kurz und knapp

Onlineversion ohne Installation:
Uber diesen Link:

https://dev.fischertechnik-cloud.com/de/robopro/

kann man die Onlineversion von Robo Pro Coding ohne Installation aufrufen.
Am aktuellsten ist die Onlineversion von fischertechnik, womit wir hier arbeiten.
Hinweis: Wenn Programme nicht funktionieren sollten, -kann- es sein, dass sie mit der App-Version laufen.

App mit Installation
Man kann Robo Pro Coding auch als Programm-App installieren.
Das macht man z.B. fiir Windows vom MS-Store.

Erstes Mal starten

Beim ersten Starten kommt folgendes Bild (Er6ffnungsbildschirm): 7
- =m 1

Hier kann man auswahlen, ob man ein neues Projekt starten oder ein vorhandenes laden/importieren
mdochte. Wenn man auf "Neues Projekt" Klickt, kann
Optionen fiir dein neuss Projekt auswahien man die Art der Programmierung, ob Grafische und
Python oder nur Python und den Controller
oo oy - auswahlen. Wir nehmen die ,,Grafische

|:> Programmierung*.

Hinweis:
Es gibt verschiedene Browser und verschiedene
Einstellungen. Es kann sein, dass wenn man den
Browser schliefit und dann noch mal 6ffnet, Robo Pro
Coding nicht mehr weil3, was eingestellt ist und man
bekommt den Er6ffnungsbildschirm. Es kann aber
auch sein, dass das letzte Projekt direkt gedffnet wird.
MAGHSTE Beim Controller nehmen wir den TXT 4.0 .
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Eine Vorlage fur dein neues Projekt auswihien

Die Auswahl ist grof3. Mdchte man eigene
Projekte anlegen, so sind "Leer", "Kamera",
"Anzeige" und "Kamera und Anzeige"
auszuwahlen. Hinter "Beispiele™ verbergen sich
alle fischertechnik Késten, Fertigmodelle und alle
aktuellen fischertechnik Industriemodelle. Bei
den Késten sind es jeweils alle Programme fur die
Modelle. Wenn man Modell anderer Késten
ausprobieren mdchte, sollte man sich den Kasten
selbst oder zumindest die Anleitung kaufen, da
man die Verdrahtungsplane braucht. Es ist nicht
immer ersichtlich, wozu welcher Motor oder
Eingang eingesetzt wird.

Wir nehmen das Projekt ,,Leer und los geht’s mit dem blauen ,,Erstellen®...

Hinweis: Es gibt eine sehr gute Ubersicht tiber die Robo Pro Coding Programme der fischertechnik Kasten

von Axel Chobe unter:
Chobe.info/dokus/ft_modelle.pdf

Dort sind alle Beispiele tbersetzt und erklart.
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Grundlagen

Die Oberflache
: = FamENT)

E=

3 - Rechts Oben
(Blaue Kopfzeile)

ol 2 A V i

Nach dem ,,Schnellstart* von Robo Pro Coding, sieht man diesen Bildschirm.

L @
= @] ar =
. Aussehen
- - und Dricken 4 - Rechts
1 - Links Oben
2 - Mitte

5 - Unten

Er teilt sich in diese 5 Bereiche auf:
1 - Hier links oben ist die Einstellung und Dateilibersicht von Robo Pro Coding
2 - In der Mitte ist das Programm mit den Reitern an der linken Seite.
3 - Rechts Oben ist die Steuerung vom Programm und dem Controller
4 - Der Bereich rechts, ist der Python-Bereich und Eigenschaften von Bedien-, Anzeige- und
Kamerafeldern.
5 - Unten ist der Ausgabebereich vom Programm

Man kann diese Bereiche anders Aufteilen, in dem man den Rand mit der Maus verschiebt. Z.B. ist hier der
rechte Bereich (Python) fast nicht sichtbar. Der Python-Bereich (4) wird hier im Buch weniger behandelt.
Robo Pro Coding setzt automatisch die Blcke in Pythoncode um.
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Uber die Reiter kann man sich die entsprechenden Blécke anzeigen lassen.
Im unteren Bereich gibt es vier Bereiche:

3

Konsole: Hier ist die Ausgabe des Programms. Dieses kann tiber den Textblock ,,gib aus®.
Haltepunkte: Die werden Uber den Editor im Pythoncode gesetzt.

Ausdruck: Hier kann man sich Variableninhalte anschauen,

Aufrufstapel: Zeigt die Verschachtelung der Aufrufe.

Die Haltepunkte beenden ein Programm. Um Uberprifen zu kdnnen ob z.B. ein Unterprogramm ein Wert
richtig berechnet hat, kann man hier sich den Wert anzeigen lassen. Der Aufrufstapel zeigt an welche
Unterprogramme aufgerufen werden.

Aussehen und Drucken von Programmen

Projekt drucken
Projekte und somit Programme, kann man auch in Robo Pro Coding ausdrucken.

Drucken von Robo Pro Coding

® a @

Dazu kann man einfach auf das Druckersymbol in der Mitte oben rechts klicken

Es gibt nur die Mdglichkeit auf einem DIN-A4-Blatt zu drucken. Dabei entspricht das Blatt, dem mittleren
Teil, wo das —gesamte- Hauptprogramm ist. Und das kann ein Problem werden, wenn das Programm grof}
ist. Entweder muss man das Programm unterteilen, z.B. in verschiedenen Dateien, die man hinzugeftgt hat
oder man speichert das Projekt erst und l6scht alles andere, was man nicht ausdrucken mdchte, druckt und
ladt dann das Projekt neu. Man kann so mit anderen Teilen weiterverfahren.

Es gibt Druckertreiber, mit denen man Posterdruck machen kann. Somit kann man grof3er drucken z.B. auf 4
DIN A4 Seiten.

Drucken von Python Programmen.

Direkt aus Robo Pro Coding drucken, kann man die nicht. Ich kopiere den Pythoncode und drucke ihn mit
einem anderen Programm. Z.B. Programmers Notepad [Win AVR] und stelle dort Python ein. So wird der
Programmcode sofort richtig formatiert und sogar in Farbe gedruckt.
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Anderungen Schritt Vor und Zuriick

&% T ® a a

Uber diese Symbole kann man Anderungen zuriicknehmen oder diese weiterbenutzen.

Blocke Zentrieren

&~ -~ © a Q

Uber dieses Symbol werden die Blécke des Programms neu angeordnet. Z.B., wenn sie sich tiberlagern,
kann dies sehr hilfreich sein.

Verkleinern Vergroliern

oo
& ~ ~ ® Q Q

Uber diese Symbole kann man die Ansicht aller Blocke im Programm verkleinern oder vergroRern.

Ein- und Ausblenden von Fenstern
Man kann die ,,Fenster” Links, Rechts und Unten aus- und einblenden. Z.B. um sich einen besseren
Uberblick zu verschaffen.

Normalansicht mit allen eingeblendeten Fenstern.
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® loamiessre et

- ® 4 a

Ansicht nur mit dem unteren eingeblendeten Fenstern.

e S o~ _

J 4 4

GroRe-Ansicht mit allen ausgeblendeten Fenstern.
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Grundsatzliches bei Robo Pro Coding

Ausgegraute Blocke und Controller -

e
-
=

Wenn ein Controller ausgewahlt wurde, hier der BT Controller, kann kein weiterer Controller ausgewéhlt
werden. Sie sind "ausgegraut".

Man kann "ausgegraute” Sensoren nicht an den jeweiligen Controller anschlie3en, wenn diese dafiir nicht
geeignet sind. Hier beim BT Smart Controller ist das der Ultraschallsensor.

Im Gegensatz zu TXT 4.0 Controller fehlen dem BT Smart Controller Kamera, Counter... die auch nicht
angezeigt werden.
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Bezeichnung der Ein- und Ausgange
Die Bezeichnung der Ein- und Ausgange ist vom Controller abhé&ngig. Hier der TXT 4.0 Controller:

dauerhaft wiederholen ﬂ ﬂ

mache + falls &# ist Fototransistor fo e @ VTN (TN
mache
" setze Motor fpa @ MM [TTZ8M Geschwindigkeit *EiF3
+ falls &= ist Fototransistor § 3 VNP RN [T
mache

Hier hat der Fototransistor die Bezeichnung TXT_M_I1. Es ist also der TXT 4.0 Controller, der Master ist
und wo der Fototransistor am Eingang 11 angeschlossen ist. Wenn der TXT 4.0 Controller die Extension 2
waére, so hatte er die Bezeichnung TXT_E2_12. Beim Motor ist es TXT_M_M1. Also TXT 4.0 Controller,
der Master ist und wo der Motor an M1 angeschlossen ist.

Die Bezeichnung fiir den RX Controller ist entsprechend.

dauverhaft wiederholen
mache + falis &= ist Fototransistor [T 41N [0
mache '
setze LED [TE RN £

Qe (EXT)
=3

Die Bezeichnung vom Fototransistor ist RX_11 und die LED an RX_O1. Somit ist der Fototransistor am
RX-Controller und dort am 11 und die LED am Ausgang O1. Momentan kann nur ein RX Controller
angeschlossen werden.

Die Bezeichnungen beim BT Smart Controller.

4 setze L0 CTTNUTEE NN

In diesem Beispiel ist ein Taster am BT Smart Controller angeschlossen. Die Bezeichnung ist BTSmart_I1.
Es ist also ein Taster, der an einen BT Smart Controller an 11 angeschlossen ist. Der BT Smart Controller
hat keine Nummer, da immer nur einer angeschlossen werden kann.
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Einstellung und Dateitibersicht von Robo Pro Coding
Das Burgermenu.

Hinter den drei Strichen links oben, verbirgt sich ein Meni.
Die drei Striche erinnern an einen Burger. Daher kommt auch der Name: Burgermend.

e

N —= fisc

_ — . Proiekt
Das ist das Burgermend, in einem leeren Projekt.

Uber das Burgermenii kommt man in die Voreinstellung/Einstellungen von Robo Pro Coding.

= fchertechnik =3

e . |
= fischertechnik =3 | = fmchertechnih ez ROBO Pro Coding

Ja nach Version, gibt es unterschiedliche Mends.

Beim Klicken auf das Burgermenii klappt sich ein Verzeichnis auf.
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Einstellungen (Voreinstellungen)

=)
=)

Unter Einstellungen, kann man die Sprache einstellen und Gerdusche aktivieren oder deaktivieren. Die
Geréusche sind vom PC z.B. beim Anlegen eines Blocks... nicht der Sound vom Controller.
Wenn man die Einstellungen vorgenommen hat, kann man auf Zuriick oder Anwenden driicken und man

kommt wieder in die normale Ansicht von Robo Pro Coding.

|- - = - a ]
=
=

Uber Projekt/Neu kann man ein neues Projekt anfangen.
Hier kann man die Ansicht in Grafische-Programmierung oder Python-Programmierung auswahlen. In
diesem Buch wird die Grafische-Programmierung beschrieben. Manche sagen auch Blocky dazu, da Robo

Pro Coding von Blocky gemacht wurde.

Tipp: Bevor man ein neues Projekt anlegt, sollte man das vorhandene speichern, da mit dem Neustart
ansonsten das vorherige Projekt im Speicher geléscht wird.

=

Unter Controller kann man sich den fischertechnik Controller auswahlen, den man programmieren mochte.
Hier in diesem Beispiel sind es der TXT 4.0 Controller und der BT Smart Controller. Ich benutze auch eine
andere Version von Robo Pro Coding, wo auch der RX Controller zur Auswahl steht. Wenn man nun auf

"Nachste" klickt, erschein diese Fenster:
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Hier kann man sich nun "leere" Projekte oder Beispielen aussuchen, mit denen man startet. Bei "Kamera",
"Anzeige" und "Kamera und Anzeige" sind im leeren Projekt, beim Starten zusétzliche Elemente
vorhanden. Die kann man sich aber auch spater (iber Datei Neu) noch dazu holen.

Wenn wir nun auf Leer und Erstellen klicken, wird ein neues Projekt angezeigt.

Importieren
Bei Importieren wird ein Projekt geladen und es kommt dieses Fenster:

; :
n

Hier kann man sich entscheiden, ob man "Lokal" also auf dem PC zu Hause oder von GitLab das Programm
laden mochte. GitLab ist eine Internetseite, auf der fischertechnik, viele Programme fir Robo Pro Coding
gespeichert hat. Es kann sein, dass man sich -kostenlos- anmelden muss. Auch das Runterladen ist
kostenlos.

Man kann sich mit seinen fischertechnik Fanclubdaten anmelden.

Nehmen wir Lokal (Speicher vom PC) und das blaue "Né&chste".
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Dann kommt dieses Fenster. Hier kann man den PC "durchsuchen”, da 6ffnet sich der Explorer und man
kann das Programm auswahlen oder man zieht vom Explorer das Programm ruber.

W
; ft

Auch hier kann man sich aussuchen, von wo man das Projekt laden mdchte.

Achtung: In seltenen Féllen kann es sein, dass ein Programm mit Fehlermeldungen abbricht. Das kann von
einem Ubertragungsfehler beim laden der Datei gekommen sein. Einfach das Programm noch mal laden.

Unterschied von "Projekt" und "Programm"”

Tipp: Was ist der Unterschied von "Projekt" und "Programm"? Ein Programm kann nur der Programmcode
sein. Beim Projekt sind aber zusétzliche Daten mit dabei. Z.B. Welcher Controller benutzt wird, wie das
Aussehen sein soll, was wo beim Display angezeigt werden soll usw. ...

Bei GitLab muss man sich -kostenlos- anmelden, um an die Programme zu kommen.

Wenn man sich schon mal gemacht angemeldet hat, kann man "Né&chste" klicken und...
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es erscheint die Liste der Projekte und man kann sich eins aussuchen.

Projekt/Exportieren
- —— ¥ m Even O manmibe, w1 O Cux Fropet? sxsorter! weemee ool

Bei Exportieren kann man sein Projekt speichern. Man kann sich aussuchen, ob es Lokal auf dem PC oder
im Internet auf GitLab gespeichert werden soll.

Wenn man Lokal und "Ndchste" anklickt, gibt es ein Explorerfenster, wo man ein Verzeichnis auswahlen
soll oder das vorgeschlagene so lasst. Als Dateinamen wird ,,Untitled.ft* vorgeschlagen. Hier sollte man
seinen eigenen Namen eingeben oder den vom Projekt Gibernehmen. Wichtig ist die Endung .ft . Wenn man
das nicht macht, wird das Projekt eventuell beim Importieren nicht angezeigt. Da muss man bei Dateityp auf
"All Files" klicken. Man kann spater auch den Namen im Explorer d&ndern und auch eine Dateiendung
anfugen.

Projekt/Schlieen

— Bist du sicher, doss du das Projekt schileSen mochtest?
Do Anderungen gehen verltren, eyl 3y Aug Progest neci exportiesst

e m

Hier gibt es eine Sicherheitsabfrage, ob man das wirklich machen mdchte, da die Anderungen ansonsten
verloren gehen - wenn man nicht gespeichert hat.
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Zuletzt verwendete Projekte
Dieser Menupunkt gibt eine Liste der Projekte, die man gespeichert hat.

Hinweis: Es kann sein, das je nach Robo Pro Coding Version, dieser Menupunkt nicht vorhanden ist.

Ansicht/Neues Fenster
Dieser Menuipunkt erzeugt ein weiteres Fenster (eine weitere Instanz) von Robo Pro Coding. Hier kann man Bl6cke
aus einem anderen Projekt kopieren.

Hinweis: Es kann sein, das je nach Robo Pro Coding Version, dieser Menupunkt nicht vorhanden ist.

Hilfe/Dokumentation

| App'Stove

A

- -
o Microsoft

Hier startet die Dokumentation, wo als erstes die Quellen zum Runterladen angezeigt werden. Wir hier
haben das schon gemacht. Wenn man runter scrollt, kommt mehr Hilfe.

Tipp: Fenster vergroBRern

B

Hier erscheinen noch mehr Infos und Mdglichkeiten. Z.B. kann man unter Exportieren eine PDF-Datei
machen und diese ausdrucken. Zu manchen Themen ist diese Dokumentation etwas schweigsam.

Hinweis: Das untere abgebildete Modell in der Hilfe, hat einen &lterem TXT Controller.

Datenschutzrichtlinie und Impressum
Unter Datenschutzrichtlinie und Impressum sind die entsprechenden Sachen von fischertechnik zu finden.
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Node-Red Fow

Dieser Men(punkt ruft im Browser die Adresse 192.168.7.2:1880 auf. Das ist der TXT 4.0, am USB Anschluss, wo der
Port 1880 geoffnet wird. Das ist der Standardport von Red-Node. Es 6ffnet sich ein neuer Tab und das Programm auf
dem TXT 4.0 wird gestartet und die Oberflache im Browser angezeigt.

. weg ki

.

mrtamyer | ey |

Hier ein Beispiel von Node-Red. Das Programm dient zu Empfangen, Verarbeiten und Senden z.B. von MQTT-Daten
oder Daten aus dem Internet. Weite Infos sieche MQTT hinten im Buch.

Hinweis: Es kann sein, das je nach Robo Pro Coding Version, dieser Mentpunkt nicht vorhanden ist.

Node-Red Dashboard
Dieser Menupunkt ruft im Browser die Adresse 192.168.7.2:1880/ui auf. Das ist der TXT 4.0 am USB Anschluss, wo

der Port 1880 gedffnet wird. Das ist der Standardport von Red-Node mit der Anwendung ui. Es 6ffnet sich ein neuer
Tab und das Programm auf dem TXT 6ffnet das Dashboard. Es dient dazu Werte anzuzeigen oder auch Eingaben zu
machen. Hier werden MQTT Daten angezeigt. Beim ersten Starten ist der Bildschirm leer.

Hinweis: Es kann sein, das je nach Robo Pro Coding Version, dieser Menupunkt nicht vorhanden ist.
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I_\Ieue Datei erstellen
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Unterhalb vom Burgermeni ist das Projektment. Rechts neben "Projekt" ist ein Symbol mit einem Plus.
Das ist das Symbol fiir neue Datei. Man kann hier eine weitere Datei hinzufuigen.

Neue Datei erstellen TXT 4.0/Alle Féahigkeiten
Wenn man daraufklickt

Neun Duten

w

l

CIdlR

:
i
1

A

erscheint dieses Fenster (beim TXT 4.0 ,,alle Fahigkeiten®).

Zur Auswahl stehen:
Quellcode
Kamera
Anzeige
Bedienfeld
txt/cvs/json

Ein Weiterer Klick auf "Erstellen" erzeugt die Datei und sie wird angezeigt.

Anmerkung. Wenn ein Bedienfeld erschaffen wurde, erscheint es nicht mehr in der Auswahl.
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Neue Datel
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Man wird aufgefordert der Datei einen Namen zu geben.
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e = fischertechnike= ROBO Pro Coding
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Der Dateiname wird links oben und zusétzlich oberhalb vom mittleren Bereich angezeigt. Da hier in dem
Beispiel ein Quellcode genommen wurde, kann man hier die Blocke fir die Ausgabe rein ziehen die spater
dem Hauptprogramm hinzugeftgt werden. Es kdnnen Unterprogramme sein, die dann vom Hauptprogramm
aufgerufen werden. Es kénnen aber auch eigenstédndige Programme die parallel zum Hauptprogramm
laufen. Dazu aber noch spéter mehr.

Alle Dateien werden in einem "LIB"- Ordner gespeichert. Man "kann" diese Lib-Dateien auch in anderen
Projekten benutzen.
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Ldschen kann man diese Dateien, in dem man Uber das Ment mit der linken Maustaste links oben auf den
Dateinamen klickt. Das Kreuz oben Uber der Mitte I6scht nicht die Datei, sondern es wird nur die Anzeige in
der Mitte geloscht. Zum erneuten Anzeigen einfach auf den Dateinamen oben links klicken.

Wenn die Datei geldscht ist, ist sie weg.

Ansonsten muss man das Projekt vorher speichern. Es gibt kein "Riickgangig machen".

Kamera/ Neue Datei erstellen Kamerakonfiguration

Um eine Kamera mit dem TXT 4.0 zu benutzen, muss man eine neue Datei ,,Kamera“ hinzufuigen. Diese
Datei stellt alle notwendigen Bedienelemente fiir die Kamera bereit.

s et w1000 e Cading
e D — W ——

[
N e o

Dazu auf ,,Datei Neu*

¥

| -
{ .

E = fischertechnik=a ROBO Pro

Projekt |:> B -

v Untitled

i =

] Controllerkonfiguration

Suche
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Neve Dutel

(te30)

‘B

dann auf , Kamera“ und ,,Erstellen klicken.

© Nesharmeted g WA Ve Camny

----------------

Es erscheint Kamerakonfiguration in der Dateiliste links und in der Mitte ein leeres Kamerabild.

In der Mitte links ist dieses Mend:

Das ist der

'# = ,Color Detector* der Farbenfinder, Farberkennung
"j “  Motion Detector der Bewegungsfinder, Bewegungserkennung
‘® $ ,,Ball Detector der Ballfinder, Ballerkennung
.. 2
"B  .Line Detector” der Linienfinder, Linienerkennung

>

~,,Blocked Area“ Sperrflache

Wie bei einem Malprogramm kann man auf das Kamerabild diese oben genannten Flachen verteilen.
Dazu zieht man das gew(inschte Element auf die Kameraflache.
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Das kann dann so aussehen:

® Haupiprogramm X © Controllerkonfiguralion X = Kamerakonhguration * O Anrmgexoafiguration

.........
vvvvvvvvv

Diese Flachen vom Kamerabild werden also entsprechend untersucht.

Color Detector der Farbenfinder, Farberkennung
= Q L+

Beim ,,Color Detector* (Farbenfinder) hat man die Méglichkeit, die Grole, Position und bei der Farbe den
Kontrast des eben gemalten Feldes einzustellen. Die Grof3e und Position kann auch mit der Maus veréndert
werden, in dem man auf den Rand oder die griinen Quadrate klickt und mit der gedriickten Maustaste zieht.
Rechts beim ,,Inspector kann man die Werte sehen. Sie entsprechen denen der Scala oben und links.
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Im unteren Bildschirm wird ,,Kamera“ angezeigt.

Name Rot Grin Blau Hex Hue Saturation Wert

color_detector 118 115 107 76736b 43 9 46

Bei einem Bild kann das dann so aussehen.

Hue = Farbton
Saturation = Farbséttigung

Flachen der Kamerakonfiguration 16schen

Um eine Flache zu 16schen kann man diese mit der Entfernen Taste |6schen oder tiber das Mend mit der
rechten Maustaste.

Ebenen

Man kann die Flachen auch in Ebenen anordnen. Das hat den Vorteil, dass man dann verschiedene
Maoglichkeiten hat, ein Bild zu untersuchen.

Mal untersucht man die Ebene 1 dann die Ebene 2...
Dazu kann man Felder auch unsichtbar machen.
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Kamera-Bilder scharf stellen

Die Bild-Scharfe stellt man durch das Drehen der Linse an der Kamera ein.
Dazu muss man aber das Kamerabild sehen.

Kamerabild bei Robo Pro Coding ansehen, Liveansicht PC Bildschirm

[ Lt

" .
| Sechwvteched 63 #0080 P Loy m
i _— » ———— . —— ——c Pe—— = © e
A & e 0 ) — .

In der Kamerakonfiguration gibt es einen Schalter (links neben dem Zahnrad). StandartmaRig ist er
ausgeschaltet. Wenn man ihn einschaltet, kommt folgende Abfrage:

Achtung

Dl

Dadurch, dass viele Daten tibertragen werden, bekommt man den Hinweis, dass alle Programme beendet
werden. Hier kann man bestétigen bzw. auch ,,Dialog nicht mehr anzeigen anwihlen.

0 e by "

livccoponsarmraileri: m
. w4 g "o . . — - .- . e ve 3

v wngides ax 2 9~ 0 [ov— —

Das aktuelle Kamerabild wird nun angezeigt.
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Kamera Einstellungen
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Hier kann man zwei Einstellungen fir die Kamera vornehmen.

Kameraeinstellungen

Zum einen ist das die Auflosung der Kamera und FPS. FPS ist ,,Frames per Second* also Bilder pro
Sekunde. Das ist die Bilderanzahl, die in einem Stream (Datenstrom) gesendet wird. Mehr Bilder, desto
groRer die Datenmenge.

Bei der fischertechnik- Kamera kann man unter zwei Auflésungen wéhlen:

Kameravinstellungen

Dazu auf den Pfeil rechts klicken und dann kann man auf 320x240 oder 160x120.

Die Zahlen geben die Anzahl der Pixel (Bildpunkte) in X- und Y-Richtung an.

Man muss bedenken, dass die Verarbeitung groler Datenmengen Zeit kostet. Wenn man z.B. eine
Ballerkennung macht, dauert es bei hoher Auflésung langer. Die Daten werden einem Unterprogramm z.B.
,»Open CV* iibergeben und dort analysiert. Das Ergebnis wird dann dem Programm iibergeben, dann kommt
ein neues Bild usw.
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Kameraeinstellungen
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Die zweite Einstellung ist FPS. Das sind die Bilder pro Sekunde. Wenn man mit dem Mauszeiger auf das
Feld geht, kommen zwei Pfeile, womit man die Anzahl erh6hen oder reduzieren kann. Die
Standarteinstellung ist 15. Man muss einfach ausprobieren ob es sinnvoll ist die Zahl zu verandern.

Kamerabild drehen
Je nach Einbaulage der Kamera, muss/kann man das Bild drehen.

Wammraninatllungan

X3t

1"

=g m

Hier kann man das Bild um 180° drehen.

B 08O Pro Coding
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& Himgtprogramm
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Kamerabild Liveansicht TXT 4.0 Display

Statt des PC-Bildschirms kann man das Display des TXT 4.0 nutzen, um das Bild anzuzeigen. Unter
Burgermeni/Neu/fischertechnik-Beispiele/ TXT 4.0, gibt es zwei Programme.

Das einfachere Beispiel ist ,,test_camera nc*.

Siehe dazu das fischertechnik Beispiel zum TXT 4.0/test_camera_nc oder:
https://git.fischertechnik-cloud.com/fischertechnik-examples/txt-4.0-controller/test_camera_nc

Das Beispielprogramm ladt das Kamerabild auf das Display vom TXT 4.0 . Man kann die Anzeige Uber
einen Schalter am Display auch ausschalten.

Fischertechnik Kamera als PC-USB Kamera
Eine andere Moglichkeit ist, die Kamera als normale USB-Kamera an den PC anschliel}en und z.B. bei

Windows 10 (iber die Kamera APP das Kamerabild am PC sehen. Dazu muss man die Freigabe der Kamera
und des Mikrofons fur die Kamera App aktivieren. Die fur anderen APPs kann man deaktivieren.

Tipp: Das Testprogramm hochladen und dann am TXT 4.0 starten. Nicht (iber Robo Pro Coding starten, da
die Verbindung z.B. liber USB zu langsam ist, da viele Daten hin und her gesendet werden. Es kommt zu

Aussetzern in der Bilddarstellung.

Man ,.kann“ auch andere Kameras benutzen. Diese sollten die Moglichkeit haben die Auflésung und
eventuell die FPS runter zusetzen. Man muss es einfach ausprobieren, ob es geht.
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Anzeige / Neue Datei erstellen Anzeigenkonfiguration (TXT 4.0-Display)

Das Display des TXT 4.0 ist ein Touchscreen. Das Beriihren von Elementen auf dem & mm

i 1 () o .
s Frmpems A

Display, kann man im eigenen Programm nutzen.
Mit den Blocken aus dem Reiter Anzeige l&sst sich der Bildschirm/Display des TXT
4.0 Controllers gestalten und nutzbar machen. Dies geschieht in zwei Schritten:

1. Konfigurieren, das heif3t:
o Eine neue Datei der Kategorie Anzeige 6ffnen, Gber das Seiten Symbol mit dem Plus oben
links (neben Projekt)
o die gewiinschten Elemente auf den gerasterten Bereich ziehen (er stellt den
konfigurierbaren Teil des Displays dar)
o bei Bedarf anpassen.
2. Programmieren, das heift:
o Im Hauptprogramm mit den Blocken der Kategorie Anzeige die Wirkung vom Beriihren
mit dem Display programmieren.

Das ,,TXT“ im Namen des Feldes zeigt an, dass es auf dem Display des TXT 4.0 Controller ist. Weitere
Informationen sind unter Anzeige (Reiter) im Hauptprogramm.

Hinweis/Tipp: Fehlermeldung nach Anzeige I6schen

Wenn man einmal eine Anzeige im Programm erschaffen hat und nicht mehr braucht, sollte man sie
trotzdem im Programm drin lassen und nicht léschen. Momentan ist es so, dass Teile im Pythoncode nicht
geloscht werden und das Programm z.B. mit der Fehlermeldung ,,ImportError: No module named
"lib.display" abbricht. Da hilft es nur, eine leere Anzeige wieder zu aktivieren.

Es gibt zwei Mdglichkeiten die neue Datei ,,Anzeige* zu erschaffen.

[ = Mechertechnikem ROBO Pro Coding _

1.
Uber das Burgermenii/Projekt/Neu/Optionen und dann ,,Anzeige* oder ,,Kamera und Anzeige* auswahlen.
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Da kann man dann auf Anzeige klicken und dann auf das blaue ,,Erstellen®.
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Es erscheint die Anzeigenkonfiguration. In der Mitte wird das leere Display vom TXT 4.0 angezeigt. Links

sind Felder, die man auf das Display riber ziehen kann. So kann man auswahlen, was wo angezeigt werden
soll.

&

Hier ziehen wir mal ein Beschriftungsfeld auf das ,,Display“.
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Das Beschriftungsfeld wird nach dem Loslassen der Maustaste angezeigt. Man kann jetzt mit der Maus die
Position und die Grol3e an den griinen Punkten des Feldes &ndern. Rechts ist ein ,,Inspektor®. Hier kann man
die genauen Werte fiir die GroRe und Position eingeben.

Name @ tat_label
Text : hello
Schrfitgrale : 16 HY M2 mn
Scheifestil: B 1 U
Austichtung E E 3

arbe

Unter GroRe und Position wird der Name des Feldes eingetragen. Robo Pro Coding gibt hier den Namen
,txt_label* schon vor. Als Text wird ,,hello* vorgegeben. Das ist der Text, der beim Starten vom Programm
auf dem Beschriftungsfeld angezeigt wird. Weiterhin kann man die SchriftgroRe, Stil, Ausrichtung und die
Farbe &ndern.

So kann man nun weitere Felder hinzufligen. Jedes Feld muss einen eigenen Namen haben, um die
Eigenschaften wie GroRe usw. zuordnen zu kénnen. Jedes weitere Feld vom selben Bereich wird als Name
automatisch durchnummeriert. Dennoch sollte man nachvollziehbare Namen wéhlen.

Um mehrere Maglichkeiten von Bildschirmeingaben machen zu kénnen, kann man Felder auch
ausblenden = Deaktivieren oder wieder anzeigen = Aktivieren.
Auch kann man Ebenen erstellen um so verschiedene Ansichten, Menus oder Bedienfelder zu haben.

Farbiger Text mit Formatierunq:
|* Aty S . ) y anr

@ setre Beschriftungsfeld [T T8/ B Text  contalnindTML mit:
tag

value

Programmausschnitt Add_On_Al
Hier wird ein Text auf dem TXT 40 Display, fett (b) und farbig (font color...) ,,PASSED* (griin) angezeigt.
Hier wir ein Block ,,containlnHTML mit* aus Funktion genommen.

56



Ubersicht der Felder in der Anzeigenkonfiguration

Acht

ung! Die Reihenfolge der Blocke im Hauptprogramm und die Reihenfolge der Menlpunkte in

der Anzeigenkonfiguration, sind nicht gleich!

(G

=

S
T

()

Schaltflache txt_button

Schalter txt_switch
Kontrollkdstchen txt_checkbox
Schieberegler  txt_slider
Textbeschriftung txt_label
Text-Eingabe txt_input
Statusanzeige txt_status_indicator
Messgerat txt_gauge

Bild txt_image

Reihenfolge wie in der Anzeigenkonfiguration:

Schaltflache

TXTButton

Die Schaltflache ist ein beschriftetes Feld, das gedrtickt werden kann. Driickt man die Schaltflache auf dem
Display, lauft das Schaltflachen-Programm ab, sobald sie wieder losgelassen wird. Das zugehérige Symbol
fiir die Schaltflache ist das Quadrat mit der "OK" Beschriftung. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten
Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

die GroRe der Schaltflache in Pixeln,

die Position der Schaltflache in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Knopfes),

der Name der Schaltfléche,

den Text, der auf der Schaltflache steht und

die Aktivitat der Schaltflache

festgelegt werden.

Achtung!

Es werden beim ,,Driicken* und beim ,,Loslassen* der virtuellen Schaltflache, jeweils ein Tastensignal
gesendet. Meist funktioniert eine einfache Abfrage trotzdem, weil die Tastenabfrage sehr kurz ist und das
Hauptprogramm langer braucht. Wenn beide sehr kurz sind, muss man es beriicksichtigen. Am einfachsten

ist es

, eine Variable in der Tastenabfrage zu setzen und diese im Hauptprogramm abzufragen. Da spielt es

weniger die Rolle, ob diese Variable zwei Mal gesetzt wurde.
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Namse o _button

! press me

'

Inspektor fur Schaltflache
Mit diesen Blocken werden die Schalter programmiert:

setze Schaltflache aktiviert

[ setze Schaltfliche B aktiviert WEUZ '

ist die Schaltflache eingeschaltet

& ist die Schaltfiache Bl eingeschaltet

Schalter

Bo_ .
TXTSwitch - Schalter

Der Schalter kann zwei Positionen einnehmen und befindet sich immer in genau einer dieser beiden
Positionen. Je nach Position gibt er wahr oder falsch zurlick. Das zugehdrige Symbol flr den Schalter ist
das Oval mit dem Punkt. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster.
Hier kann unter Inspektor

e die GroRe des Schalters in Pixeln,
o die Position des Schalters in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Schalters),

o der Name des Schalters,

e den Text, der neben dem Schalter steht,

e die Aktivitat des Schalters und

e den Zustand in dem sich der Schalter bei Start des Programms befinden soll
angepasst werden.
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Inspektor fur Schalter
Mit diesen Blocken werden die Schalter programmiert:

setze Schalter
o setze Schalter Bi wahr

Markierten oder aktivierten Zustand des Schalters auf wahr oder falsch festlegen.

Der Block tibernimmt zwei Funktionen. Man kann entweder die Aktivitat (enabled im Dropdown-Meni
wahlen) oder den Zustand (checked im Dropdown-Menu wéhlen) auf wahr oder falsch setzen.

ist Schalter
< ist Schaiter EEll

Kontrollkastchen

v EV:

TXTCheckBox

Das Kontrollkastchen kann zwei Zustande annehmen und befindet sich immer in genau einem dieser
beiden. Je nach Zustand gibt es wahr oder falsch zuriick. Das Symbol fur das Kontrollk&stchen ist das
Quadrat mit dem Haken. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster.
Hier kann unter Inspektor

o die GroRRe des Kontrollkéstchens in Pixeln,

o die Position des Kontrollkastchens in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke
des Kontrollkéstchens),

e der Name des Kontrollkastchens,
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e den Text, der neben dem Kontrollkastchen steht,
o die Aktivitat des Kontrollkastchens und
e den Zustand in dem sich das Kontrollkastchen bei Start des Programms befinden soll

festgelegt werden.

Inspektor fur die Kontrollkastchen.
Die Kontrollkastchen werden mit diesen beiden Blocken betrieben:

setze Kontrollkastchen

setze Kontrollkéstchen Bl wahr

ist Kontrollkastchen

ist Kontrollkastchen EE3

Schieberegler

H i TXTSlider-Schieberegler

Der Schieberegler gibt Werte abhdngig von seiner Position zurtick. Die Position kann dabei tber den
Touchscreen verandert werden. Der Wert kann tber den Ereignis []-Block abgerufen werden, sobald der
Schieberegler ruht. Der abgerufene Wert ist eine Dezimalzahl. Will man den Wert des Schiebereglers
ganzzahlig haben, muss man den runde-Block einsetzen. Das zugehorige Symbol fiir
den Schieberegler ist der Strich mit dem Kreis. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet
sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Schiebereglers in Pixeln,

e die Position des Schiebereglers in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt dann die obere linke

Ecke des Schiebereglers)
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der Name des Schiebereglers,

die Aktivitéat des Schiebereglers,

die Ausrichtung des Schiebereglers,

den Wertebereich der tber den Schieberegler abgedeckt wird und
o der Wert, auf dem der Regler bei Start des Displays steht

festgelegt werden.

MNarmw  txt_slicler

— 100

Inspektor fur Schieberegler

Hinweis: Der Runde-Block ist in der Dokumentation zu Robo Pro Coding. Vermutlich war das in alteren
Versionen von Robo Pro Coding nétig. Wenn man sich den Python Code anschaut, sieht man, dass dort ein
,Int“ fir Integer steht und die gelieferten Zahlen ganzzahlig sind.

Mit diesen Blocken wird der Schieberegler programmiert:

setze Schieberegler Wert

- setze Schieberegler Bl Wert © T)

Setzt den Slider auf den entsprechenden Wert (kann auch der Inhalt einer Variablen sein).

hole Schieberegler Wert

-o hole Schieberegler Bl Wert

Holt den Wert des Sliders, um ihn im Programm weiterverarbeiten zu kénnen
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setze Schieberegler aktiviert

-o setze Schieberegler B aktiviert METCL 'S

Im Grunde noch nicht ausgetestet, was der Befehl genau macht. Vom Namen her, sollte er den Slider
bedienbar machen oder eben nicht.

Auch die Kombination mit anderen Bldcken, ist noch nicht ganz klar. Da gibt es noch Bedarf es genau
auszutesten, da es sehr viele Moglichkeiten gibt.

ist Schieberegler aktiviert

-0 ist Schieberegler [ aktiv
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Beschriftungsfeld

. @ TXTLabel - Textbeschriftung

Mit dem Element Beschriftungsfeld kann man einen Text auf dem Bildschirm platzieren. Das Symbol in der
Anzeigekonfiguration ist das Etikett. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts
ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Beschriftungsfelds in Pixeln,

o die Position des Beschriftungsfelds in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke
Ecke des Textfeldes),

o der Name des Beschriftungsfelds und

o der Inhalt des Beschriftungsfelds (dieser Text wird bei Start des Displays abgebildet)

festgelegt werden.

100 - m

bt | et el

Tost  heflo

Inspektor fur das Beschriftungsfeld. Hier sind die Sachen aufgelistet, die flir das Feld gedndert werden
koénnen.

Diese Bldcke kann man im Programm mit dem Beschriftungsfeld verwenden:

setze Beschriftungsfeld Text

® setze Beschriftungsfeld BRI Text o 868"

Je nach Robo Pro Coding Version, kann es sein, dass der Block nicht verfugbar ist.

hole Beschriftungsfeld Text

@ hole Beschriftungsfeld Bl Text
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Texteingabe / Eingaben

T
TXTInput Text-Eingabe

Das Element Eingabe erlaubt es dem Nutzer, dass tber den Controller Text eingeben werden kann. Das
zugehdrige Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist das ,,T" Zeichen. Zieht man dieses Symbol in den
gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

e die GroRe des Eingabefeldes in Pixeln,

o die Position des Eingabefeldes in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des

Eingabefeldes),
e der Name des Eingabefeldes und
o der Inhalt des Eingabefeldes (dieser Text wird bei Start des Displays abgebildet)

festgelegt werden.

L

el - £
Inspektor fur Texteingabe
Mit diesen Blocken wird das Eingabefeld programmiert:

setze Eingabefeld Text

T setze Eingabefeld Bl Text »RSEF 71

hole Eingabefeld Text

T hole Eingabefeld Bl Text
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Statusanzeige

.y
ﬂ ﬂ' StatusIndicator Statusanzeige

Der Statusindikator zeigt die Aktivitat von etwas an. Je nach Status leuchtet er ("aktiv") oder tut dies nicht
("inaktiv"). Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist eine leuchtende Diode. Zieht man dieses Symbol
in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die Grole der Statusanzeige in Pixeln,

o die Position der Statusanzeige in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators),

e der Name der Statusanzeige,

o die Farbe der Statusanzeige und

e 0b die Statusanzeige zu Beginn aktiv oder inaktiv sein soll,

festgelegt werden.

Name  trt_status_indicator

Aktiv

Inspektor fur Statusanzeige
Mit diesen Blocken wird die Statusanzeige programmiert:

setze Statusanzeige aktiv

- setze Statusanzeige gl aktiv WR.C s

ist die Statusanzeige aktiv

4§ ist die Statusanzeige Bl aktiv
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Messinstrument

Die Messinstrument-Funktion kann Werte (keine Werte kleiner 1) darstellen. Das zugehérige Symbol in der
Anzeigenkonfiguration ist die Skalierung. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich
rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

Gauge-Messgerat

o die GroRe des Messinstruments in Pixeln,

o die Position des Messinstruments in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt lieg die obere linke Ecke
der Messlehre),

o der Name des Messinstruments,

o die Ausrichtung des Messinstruments

e der Wertebereich, den das Messinstrument darstellt, und

o der Wert des Messinstruments, der bei Start des Displays gezeigt wird

festgelegt werden.

0
]

100

Inspektor fur das Messgerat
Diese Blocke kénnen mit dem Messgerat programmiert werden:

setze Messinstrument auf Wert

3 setze Messinstrument Bl auf Wert ®

hole Messinstrument Wert

3 hole Messinstrument Bl Wert
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setze Bild Base64-Bild

E Q
TXTImage

& setze Bild [BE3l Base64-Bild

Fir ein Bild im Display ein Base64-Bild festlegen. Base64 ist ein Datenformat, wo die Binédrzahlen des
Bildes, in ASCII-Code (und umgekehrt) umgewandelt werden.

Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist ein Bild mit Bergen. Zieht man dieses Symbol in den
gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Bildes in Pixeln,

o die Position des Bildes in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators),

e der Name des Bildes,

¢ Bild: ,,Datei hochladen*

festgelegt werden.

Brer - 200 +
Hahe 150 + ¢

¥ +

Name | t_image

@Bid | Dated hochlnden

Inspektor fur Bilder

Wenn man eine Bild-Datei ,,hochlad*, wird das Bild in das Base64 Format umgewandelt und direkt
angezeigt. Wenn man die Grofe mit der Maus &ndert, bleibt das Seitenverhdltnis des Bildes erhalten. Es
kann sein, dass dadurch ein freier Bereich unter dem Bild entsteht.

Die unterstiitzten Formate sind:
*.png, *.jpg, *.jpeg, * jfif, *.pjpeg und *.pjp

Nachdem die Datei hochgeladen ist, &ndert sich der Button in ,,Loschen. Damit kann man das
hochgeladene Bild l16schen und ein anderes Bild hochladen.

Hinweis: Manchmal dauert die Ubertragung sehr lange (30 Sekunden).
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Ereignis
Der Block Ereignis [] ruft den Rickgabewert eines Elements ab. Dieser Block kann nur in den
Ereignisprogrammen genutzt werden. In diesen Ereignisprogrammen bezieht sich der Block automatisch

auf das Ereignis in dessen Programm er verwendet wird. Der geeignete Typ flr den Riickgabewert, kann
uber das Dropdown-Menti (kleines Dreieck) gewahlt werden:

"Im checked ~

J checked

value

text

Checked = Checkbox (Kontrollbox)
Value = Wert (Zahlenwert)
Text = Buchstaben, Text (Wert)

—k checked -
mm)  Ereignis [ZTCR0
Y text -

Erst andern, dann andocken.

Erst wenn man zuvor beim Block Ereignis, das ,,checked* (Logik) durch ,,value* oder ,,text” (Wert) dndert,
kann man den Block andocken. Es &ndert sich vorne der Zapfen!

Ereignisprogramme

Diese Unterprogramme werden parallel zum Hauptprogramm ausgefuihrt. Werte von eingesetzten Variablen
sind Global und werden vom Hauptprogramm mit dem Unterprogramm automatisch ausgetauscht.

wenn Schaltflache angeklickt: Ereignis

wenn Schaltfliche [ angeklickt: Ereignis

Wenn die ausgewdahlte Schaltflache angeklickt wird, wird dieses Unterprogramm ausgefuihrt.
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wenn Schieberegler bewegt: Ereignis

-0 wenn Schieberegler B8 bewegt: Ereignis

Wenn der ausgewahlte Schieberegler bewegt wird, wird dieses Unterprogramm ausgefuhrt.

wenn Schalter umgeschaltet: Ereignis

< wenn Schalter B umgeschaltet: Ereignis

Wenn der ausgewdhlte Schalter umgeschaltet wird, wird dieses Unterprogramm ausgefihrt.

wenn Kontrollkastchen umgeschaltet: Ereignis

wenn Kontrollkéstchen B8 umgeschaltet: Ereignis

Wenn das ausgewdhlte Kontrollkastchen umgeschaltet wird, wird dieses Unterprogramm ausgefiihrt.

wenn Eingabe abgeschossen: Ereignis

T wenn Eingabe BB abgeschlossen: Ereignis

Wenn die Eingabe am TXT abgeschlossen ist, wird dieses Unterprogramm ausgefhrt.
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Neue Datei / Bedienfeld — Fernbedienung auf dem PC/Handy-Bildschirm

Die Bldcke der Fernbedienung sind sehr &hnlich denen der Anzeige und der TXT-Anzeige (Aktoren).

Es ist eine Virtuelle Schalttafel, mit der Modelle per Maus vom PC/Notebook oder Table gesteuert werden
kénnen. Auf ihr kann man Anzeigen und Bedienelemente zusammenstellen.

RC = Remote Controll = Fernbedienung
Der vorgeschlagene Name, fiir die Regler und Anzeigen fangt mit ,,remote* an. Z.B.: remote_button

Zwei ausfuhrliche Beispiele zur ,,BT Smart Fernbedienung 1°“ / Bedienfeld befinden sich am Ende des
Buches. Das Beispiel kann man auch fiir andere Controller nutzen.

Wenn man die Fernbedienung zu ersten Mal 6ffnet, sind die Blocke ausgegraut und ein zusétzlicher Button
erscheint:

3

,Bedienfeldkonfiguration hinzufligen*

Bedienfeldkonfiguration hinzufiigen

Wenn man auf den Button klickt,

V 'wm‘l‘mn o x‘,‘l i, ! _
:

N YT Ie—

erscheint das leere Bedienfeld. Das Bedienfeld, kann auch Uber das Plus (Neue Datei) neben ,,Projekt*
erstellt werden.
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In der Mitte, oben rechts kann man die GroRe des Bedienfeldes auswahlen.
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flschortocinik gz  ROBO Pro Coding

3

In der Mitte links, kann man die Elemente greifen und riiber ziehen.

Zur Verfligung stehen:

RCButton = Taster mit OK
RCSlider = Schieberegler
RCLabel = Beschriftung
RClndicator = Anzeige (,,LED*)
RClImage = Bild

RClJoystick = virtueller Joystick
RCLineChat = Graphenanzeige

& & [H

] =

LI
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Fernsteuerung Taster
RCButton

e press me ® © 4@

&

¢ B = & &

]

Die Schaltflache ist ein beschriftetes Feld, das gedriickt werden kann (Taster). Driickt man die Schaltfl&che,
lauft das Schaltflachen-Programm ab, sobald sie wieder losgelassen wird. Das zugehorige Symbol fiir die
Schaltflache ist das Quadrat mit der "OK" Beschriftung. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten
Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe der Schaltflache in Pixeln,

o die Position der Schaltflache in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Knopfes),

o der Name der Schaltflache,

o den Text, der auf der Schaltflache steht

festgelegt werden.

Der dazugehérige Block:
wenn Schaltflache angeklickt

wenn Schaltfiiche Bl angeklickt

Uber den Block ,,wenn Schaltfliche angeklickt*, kann man ein ,,Unterprogramm¢ aufrufen.

Dieses Programm l&uft parallel/unabhéngig zum Hauptprogramm. Das Programm wird abgearbeitet, wenn
man eine Taste driickt.

Hinweis: Variablen, die hier genutzt werden, kénnen so auch im Hauptprogramm genutzt werden.

Achtung! Der Block wird -2- Mal aufgerufen. Beim Druicken der Schaltflache und beim Loslassen.

Durch den Ereignis-Block wird das wirkliche
driicken des Tasters abgefragt. Bei diesem

+ falls  Ereignis Beispiel wird jeweils der Zustand auf der
L TP Taste gedriickt | Konsole ausgegeben. Man kann das

= Programm auch um eine Variable erweitern,
um so den Zustand zu speichern und eine Art
Schalter daraus zu machen.

gib aus '1":}. - Taste losgelassen @
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Fernsteuerung Schieberegler
RCSlider

Der Schieberegler gibt Werte abhangig von seiner Position zuriick. Die Position kann dabei Uber den
Touchscreen/Maus verandert werden. Der Wert kann tiber den Block abgerufen werden, sobald der
Schieberegler ruht. Der abgerufene Wert ist eine Dezimalzahl. Will man den Wert des Schiebereglers
ganzzahlig haben, muss man den Runde-Block einsetzen. Das zugehorige Symbol fiir
den Schieberegler ist der Strich mit dem Kreis. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet
sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Schiebereglers in Pixeln,

o die Position des Schiebereglers in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt dann die obere linke
Ecke des Schiebereglers)

der Name des Schiebereglers,

die Ausrichtung des Schiebereglers,

den Wertebereich der uber den Schieberegler abgedeckt wird und

der Wert, auf dem der Regler bei Start des Displays steht

festgelegt werden.

Hinweis: Der Runde-Block ist in der Dokumentation zu Robo Pro Coding. Vermutlich war das in alteren
Versionen von Robo Pro Coding nétig. Wenn man sich den Python Code anschaut, sieht man, dass dort ein
»Int* fiir Integer steht und die gelieferten Zahlen ganzzahlig sind.

Der dazugehérige Block:

wenn Schieberegler...bewegt: Ereignis

-o wenn Schieberegier Bl bewegt: Ereignis

Uber den Block kann man ein Unterprogramm aufrufen.

Dieses Programm lauft parallel/unabhéngig zum Hauptprogramm. Das Programm wird abgearbeitet, wenn
man Schieberegler bewegt.

Hinweis: Variablen, die hier genutzt werden, kénnen so auch im Hauptprogramm genutzt werden.
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Beispiel
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Im Bedienfeld einen Slider riiberziehen. Hier ist dann noch rechts, der ,,Bis-Wert™ auf 3 gestellt. Somit kann
man die Zahlen 0 bis 3 mit dem Slider einstellen.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

-o wenn Schieberegler bewegt: Ereignis
(LIETTESOEN 5 (=11 ) [E8 Schieberegler -

Das Hauptprogramm ist ein leeres Endlosprogramm. Das Unter-/Parallelprogramm reagiert auf die

Bewegung des Schiebereglers. Der Wert wird (iber den Ereignis-Block geholt und auf der Konsole
angezeigt.
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Fernsteuerung Beschriftung
RCLabel

Mit dem Element Beschriftungsfeld kann man einen Text auf dem Bildschirm platzieren. Das Symbol in der
Anzeigekonfiguration ist das Etikett. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts
ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Beschriftungsfelds in Pixeln,
o die Position des Beschriftungsfelds in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke
Ecke des Textfeldes),
o der Name des Beschriftungsfelds und
o der Inhalt des Beschriftungsfelds (dieser Text wird bei Start angezeigt)
festgelegt werden.

Wenn ein Text zu lang ist, wird er abgeschnitten. Man kann auch keine zwei Zeilen formatieren.
Der dazugehdrige Block:
setze Beschriftungsfeld ... Text

® setze Beschriftungsfeld Bl Text

Fir das Beschriftungsfeld einen Text ausgeben. Der Text selbst, kann ein fester Text sein (aus dem Reiter
Text) oder aus einer Variablen, die einen Text enthlt.
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Beispiel

Als erstes muss ein Bedienfeld der Fernsteuerung erzeugt werden. Das kann man (ber den Reiter
Kommunikation/Fernbedienung und dann Bedienfeld erzeugen machen. Oder man macht es liber
(Pulszeichen) Neue Datei/Bedienfeld.
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Hier ist ein Beschriftungsfeld riiber gezogen worden und die Standartwerte mit dem Text ,,Hallo* sind
gleichgeblieben.

Programmstart

©® setze Beschriftungsfeld [Tul 0l 0 Text < FTEy »
dauerhaft wiederholen

Das Hauptprogramm startet und es wird ein Bedienfeld angezeigt. Der ausgegebene Text ist ,,Hallo*

77



Bedienfeld

Bedienfeld mit ,,Hallo*

Nach 2 Sekunden erscheint dann ,,du da“.

Die leere Endlos muss in diesem Fall sein, da sonst das Programm endet und das Bedienfeld verschwindet.
Man konnte sonst den Text nicht lesen.

Das Programm wird Uber das Anklicken des X oben rechts im Bedienfeld beendet.

Man kann in den Text keine weiteren (HTML) Formatierungen wie <br> einbringen. Sie werden vom
Programm ignoriert. Somit ist es z.B. nicht mdglich zwei Zeilen zu machen.

Man muss selber dafiir sorgen, dass der Platz auch ausreichend ist, um den Text darstellen zu kénnen.
Notfalls die Schriftgrole &ndern.
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Fernsteuerung Statusindikator /Statusanzeige

RClIndicator
o - = :r: +
Q- =| - [+

o

e remote_status_indicator

X

Der Statusindikator zeigt die Aktivitat von etwas an. Je nach Status leuchtet er ("aktiv'") oder tut dies nicht
("inaktiv"). Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist eine leuchtende Diode. Zieht man dieses Symbol
in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GrofRe der Statusanzeige in Pixeln,

die Position der Statusanzeige in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators),

der Name der Statusanzeige,

die Farbe der Statusanzeige,

ob die Statusanzeige zu Beginn aktiv oder inaktiv sein soll und

die Farbe

festgelegt werden.
Der dazugehérige Block:

setze Statusanzeige aktiv

W setze Statusanzeige B aktiv
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Fernsteuerung-Bild
RCImage

® b B

3

> £

w  semote_age

Fur ein Bild im Display ein Base64-Bild festlegen. Base64 ist ein Datenformat, wo die Bindrzahlen des
Bildes, in ASCII-Code umgewandelt werden.

Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist ein Bild mit Bergen. Zieht man dieses Symbol in den
gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

o die GroRe des Bildes in Pixeln,
o die Position des Bildes in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators),
e der Name des Bildes,
e Bild: ,,Datei hochladen*
festgelegt werden.

Wenn man eine Bild-Datei ,,hochlad®, wird das Bild in das Base64 Format umgewandelt und direkt
angezeigt. Wenn man die GrolRe mit der Maus &ndert, bleibt das Seitenverhéltnis des Bildes erhalten. Es
kann sein, dass dadurch ein freier Bereich unter dem Bild entsteht.

Die unterstiitzten Formate sind:
*.png, *.jpg, *.jpeg, * jfif, *.pjpeg und *.pjp

Nachdem die Datei hochgeladen ist, &ndert sich der Button in ,,Ldschen. Damit kann man das
hochgeladene Bild 16schen und ein anderes Bild hochladen.

Der dazugehdérige Block:

setze Bild... Base64-Bild

[ setze Bild B Base64-Bild
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Fernsteuerung Joystick
RCJoystick

@ & [

] +

X
o
|
i

Der RCJoystick dient zur Steuerung. In der Standarteinstellung gibt er Werte zwischen -100 und +100. Das
Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist ein Joystick. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich,
o6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter Inspektor

e die GroRe des RCJoystick in Pixeln,

o die Position des RCJoystick in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators),

e der Name des RCJoystick,

e Lock X des RCJoystick und

e Lock Y des RCJoystick

festgelegt werden.

Mit Lock X und Y, kann man die Bewegungsrichtug des Joysticks sperren. Wenn man z.B. Lock Y im
Késtchen aktiviert, kann man ihn nur noch in der X-Achse bewegen. Wenn man Lock X aktiviert, kann man
ihn nur in Y-Richtung bewegen. Damit kann man Fernsteuerungen machen, die mehrere Joysticks haben,
die wie bei einer Funkfernbedienung funktionieren.

Man kann den ,,Lock* aber im Programm nicht an- oder abschalten.

Der dazugehdrige Block:

wenn Joystick...bewegt: Ereignis

& wenn Joystick BBl bewegt: Ereignis
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Beispiel

= fschertechnikma ROGO Pro Coting m
Prgss (TXT 400 . -~ - . tmie e

Im Bedienfeld wird der Joystick riiber gezogen. In der Standarteinstellung sind die Werte von -100 bis+100.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

& wenn Joystick FE L CH ) ciis . adl bewegt: Ereignis
GLETTEROE = 11 58 Joystick x-Achse -
ST Joystick y-Achse -

Nem——
Schaltflache

Schieberegler
Joystick x-Achse
7 Joystick y-Achse
Hier ist ein leeres Hauptprogramm. Wenn der Joystick bewegt wird, werden die Werte auf der Konsole

ausgegeben. Die Werte werden Uber den Ereignis-Block tbertragen. Man muss auswéhlen welches Ereignis
bzw. welche Richtung genommen werden soll. Hier ist es erst die X-Achse, dann die Y-Achse.
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Fernsteuerung Diagramm
RCLineChat

Der RCLineChat dient zur Darstellung von Graphen. Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist ein
Graph. Zieht man dieses Symbol in den gerasterten Bereich, 6ffnet sich rechts ein Fenster. Hier kann unter
Inspektor
o die GroRe des RCLineChat in Pixeln und
o die Position des RCLineChat in Pixeln (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des
Statusindikators)
festgelegt werden.

Der dazugehérige Block:

setze Diagramm Xx;y

y:

Achtung!

Die Darstellung von Diagrammen, ist nur fiir ,,einfache* Sachen sinnvoll. Insgesamt fehlt dem Block so
etwas wie Skalierung. Dadurch kann es sein, dass die Ausgabe, die man erwartet, nicht dem entspricht, wie
es denn wirklich angezeigt wird. Manchmal kann man etwas tricksen, in dem man den Zahlenraum erweitert
oder die Zahlen mit mehr Stellen darstellen lasst.
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Neue Datei RX und BT Smart Controller

Beim RX und BT Smart Controller kann man als neue Datei entweder Quellcode oder Bedienfeld
auswahlen.

S B

LB S )

Hier das Bedienfeld mit der Bedienfeldkonfiguration.

Wenn man Quellcode wahlt,

muss man nun der Datei einen Namen geben.

Die Datei wird erzeugt und links oben angezeigt. Die Datei wird automatisch eingefiigt. Man kann vom
Hauptprogramm die Unterprogramme, Programmteile oder Funktionen ... direkt benutzen oder aufrufen.
Man sollte aber selbstsprechende Namen sich aussuchen, wie z.B. Ausgabe und nicht nur ein a.
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Programm hochladen (Blaue Kopfzeile)

Programm hochladen auf den TXT 4.0 Controller
Programm die mit Robo Pro Coding erstellt wurden, kdnnen auf den TXT 4.0 und den RX Controller
hochgeladen werden. Das funktioniert wie bei einem USB Stick oder einer Speicherkarte.

Im Gegensatz zum Exportieren, wo das Projekt auf dem PC mit .ft gespeichert wird, wird das Programm als
.py, also als Python Programm gespeichert. Weitere Programmteile die z.B. flr das Ansprechen vom
Display benétigt werden, sind schon auf dem Controller vorhanden. Es wird also nicht das Projekt mit der
Controllerkonfiguration usw. gespeichert. Wenn man also das Robo Pro Coding Projekt auf dem PC
verloren hat, kann man es sich nicht so einfach vom TXT 4.0 wieder runterladen und damit weiterarbeiten.

Das auf den Controller hochgeladene Programm ist bei den Python Programmen zu finden. Das ist bei dem
TXT 4.0 leichter, da er sie auf dem Display anzeigt. Beim RX Controller sieht man es so nicht, da er kein
Display hat.

Der TXT 4.0 kann mit mehreren Programmen umgehen. Man kann (ber das Display die entsprechende
Datei auswahlen und starten.

Fir Experten

Man kann aber auch per SSH-Zugriff/Browser auf den RX und TXT 4.0 Controller zugreifen. Fast wie auf
einen USB Stick.

Programm hochladen auf den RX Controller

f i
Sy @ Q@ aQ

1
1 import asynci
2 import user.lit

3 from fischerte

Durch Driicken auf ,,Programm hochladen* wird das Programm bei verbundenem RX Controller
hochgeladen / bertragen.

Dateien werden an den Controller iibertragen.

Es kommt kurz diese Meldung.

Man kann nun das Programm, starten. Hier gibt es zwei Mdglichkeiten. Man kann das Programm mit oben
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links ,,Start“ starten. Dabei wird das Programm noch mal tbertragen und gestartet.
Was ist der Unterschied?

Einmal ist das Programm im PC und wird zum RX Controller tbertragen und auf dem RX Controller
gestartet.

Beim Hochladen auf den RX Controller kann man das Programm (ber die Taste am Controller gestartet
werden. Und das immer wieder und das auch ohne PC.

Im Gegensatz zum TXT 4.0 Controller kann der RX Controller nur mit einem Programm umgehen. Er hat ja
auch kein Display, wo man unter mehreren Dateien auswéhlen kénnte.

Programm hochladen auf den BT Smart Controller
Es ist nicht moglich auf einen BT Smart Controller ein Programm hochzuladen.

Der Debugger

Der Debugger soll das Finden von Fehlern im Programm erleichtern. Uber das Menii in der oberen
rechten Ecke kann man den Code Schritt fiir Schritt durchgehen und so einen Programmdurchlauf
simulieren. Das Programm reagiert dabei trotzdem auf Interaktion mit Sensoren, wie z.B. das
Drucken eines Tasters. Wahrend man das Programm durchlguft, kann man links im groRen Feld
sehen in welchem Block man sich befinden und rechts an welcher Stelle im Python-Code.

Hinweis: Der Debug-Modus ist nicht verfiigbar, wenn das Programm eine Fernbedienung enthélt.

Beispiel

Programmstart

setze R auf  E)

dauerhaft wiederholen
mache gibaus [EXB

warte B © K}
andere FX3 um >k}

thls | rem e ©

mache setze FRB) auf

Hier ein Beispielprogramm, das von 3 bis 4 Zahlen soll und es soll die Zahlen auf der Konsole ausgeben.
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Der Debugger wird tiber das Symbol ,,Bug* gestartet.

= fschertechnik s ROBO Pro Coding m
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Es erscheint eine neue Symbolleiste oben rechts.

Hinweis: Robo Pro Coding versucht 5 Mal mit dem Controller sich zu verbinden. Wenn das nicht klappt,
kommt eine Fehlermeldung. Um diese zuriickzusetzen, kann man die Verbindung trennen (oben rechts) und
den Controller Aus- und wieder Einschalten.

87



Hier sind:

q Fortfahren

Uberspringen
™ Einzelschritt

“~ Rickschritt

e Neustart

T ESSEEE——

2 = None

a=3
while True
print(a)
9 time. sleep(1)
10 a % (a i isinstance(a, (int, loat)) else 0) + 1
n Ha==§
12 a=3
13

Man sieht hier eine rot hinterlegte Pythoncode-Zeile. Das ist der Programmpointer (Zeiger). Diese Zeile
wird momentan noch nicht ausgefihrt.

SNBSS EN
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Q Q
1 import time
2
3 NG
4
S
6 a=3
7 while True:
8 print(a)
9 time sleep(1)
10 a = {a i isinstance(a, (Int, float)) else 0) + 1
1y Ha==5§
12 a=3
13

Uber ,,Einzelschritt™ kann man diesen Pointer und somit in die nichste Programmpzeile, weiterschalten.
Erst jetzt ist hier die erste Programmzeile ausgefihrt worden. Die dritte Zeile noch nicht.

1 import time
3 @ = None
4
Programmstart 5
> : o | EE
- : |:> 7. while True:
dauerhaft wiederholen 8 print(a)
. 9 time.sleep(1)
mache gibaus XN 10 a = (a If isinstance(a, (int, float)) else 0) + 1
11 Ho==§
12 a=3
dndere um &} 13

this MMEDE S
mache setze FRB auf K}

Wenn es im Pythoncode ein ganzer Block ist, wird der Block auch farbig hinterlegt.
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= Hauptprogramm X 0 Comrollerkonfiguration X 8 Pmojekthonfiguration *

& ® Q Q
1 import time
2
3 # = Noowe
4
5
L} a=3
setze TR auf  E) A e
dauverhaft wiederholen |::> ] print(a)
b AL 7T ———
mache gib aus m 10 a = (a If isinstance{a, (int, float)) else 0) + 1
N 0 1 R
12 a=3
andere Pl um 13
+ falls
Konsoke Maltwpunise Mtk Autnifstapel

Programem sturiet

|:> ;

Auch hier wird die Ausgabe auf der Konsole, erst in der néchsten Codezeile ausgefiihrt.

Haltepunkte
Hinweis: Momentan scheint es in der Onlineversion von Robo Pro Coding nicht zu funktionieren. In der
aktuellen App-Version schon.

Q Q Q

a = None

a=0
print('test’)
a = (aif isinstance(a, (int, float)) else 0) + 1

N BEWN -

Durch einen Doppelkick am Anfang des Pythoncodes, kann man einen Haltepunkt setzen. Bei einem
Programm durchlauf, im Debugger, wird in dieser Zeile das Programm angehalten.
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Ausdruck

Haltepunkte Ausdruck Aufrufstapel

In Reiter ,,Ausdruck®, kann man iiber das Pluszeichen Variable hinzufiigen, deren Wert angezeigt werden
soll. Hier ist es die Variable ,,a“. Nach dem Eingeben und driicken der [Enter] Taste...

Haltepunkte Ausdruck Aufrufstapel

_+‘
X a=4

... erscheint die Variable a und deren Inhalt. Hier ist es a=4. Weiter Variablen konnen tiber das Pluszeichen
hinzugefugt werden.

Aufrufstapel

Haltepunkte Ausdruck Aufrufstapel

<module> Beispiel_Debugger.py 8

Im Aufrufstapel wird angezeigt in welchem Programmiteil wir gerade sind. Da dieses Programm nur ein
Hauptprogramm hat, wird hier auch nur der Programmname angezeigt, worunter das Programm gespeichert
wurde.
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Projektkonfiguration Projekt-Einstellung

Hier kann man zwischen "Grafische Programmierung™ (Blocky mit Python) und Python-Programmierung
(reiner Python-Textcode) wahlen. Unter Controller, kann man zwischen TXT 4.0,

RX Controller und BT Smart Controller sich entscheiden.

NSO . _

E>: :

In diesem Fall braucht man nichts andern.
Wir lassen es auf ,,Grafische Programmierung® und ,,TXT 4.0 Controller*.

Controllerkonfiguration Allgemein
Smonmtvten w001 e

- [=

Wie hier z.B. den TXT 4.0 anwahlen.
Bei der Controllerkonfiguration, kann man unter "Controller" momentan drei Controller auswahlen:

TXT 4.0
RX Controller
BT Smart Controller

Hinweis:

Der TXT 4.0 nicht mit dem (Vorgéanger) TXT Controller verwechseln. Den TXT kann man nicht mit Robo
Pro Coding programmieren. Die beiden anderen Controller sind ,,ausgegraut* und kdnnen nicht ausgewahlt
werden. Wir hatten ja auch vorher den TXT 4.0 ausgewabhlt.
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Achtung beim Wechsel vom Controller im aktuellem Projekt
Beim Wechsel vom Controller z.B. vom TXT 4.0 zum RX Controller kommt folgende Meldung:

Nach dem Wechsel zum Controlier wird das Projext automatisch koawertien

BESTATIGEN

Dies ist eine Sicherheitsabfrage. In diesem Fall ist es so, dass das Projekt an die Fahigkeiten des jeweiligen
Controllers angepasst wird. Das kann aber bedeuten, dass der ausgewahlte Controller weniger hat.

Achtung beim Wechseln vom Controller!
Diese nicht brauchbaren Programmteile werden geléscht.

Man hat also hier die letzte Mdglichkeit abzubrechen und das Projekt noch zu speichern.

Der TXT 4.0 kann z.B. eine Kamera ansteuern. Der RX-Controller oder der BT Controller nicht.

Beispiel: Hier das Unterprogramm "reset_interface” beim TXT 4.0

vt oy

= fischertochnik & ROBO Pra Coding

Und wenn man vom TXT 4.0 auf den BT Smart Controller wechselt:
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Ein leeres Programmiteil. Auch andere Teile sind leer. Das Projekt ist nicht mehr lauffahig.
Wenn man den Controller zuriickwechselt, bleibt die Anderung erhalten.

Der geldschte Teil wird nicht wieder hergestellt.

Keine automatische Anderung der Nummerierung.

Wenn man z.B. vom RX-Controller zum BT Smart wechselt, werden die Eingange 15-18 nicht automatisch
in 11-14 verschoben. Das muss man per Hand machen. Es setzt voraus, dass man die Verkabelung andern
muss.
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Allgemeiner Umgang mit Blocken in Robo Pro Coding

Mausdarstellung

Mauszeiger kleiner Pfeil

Mauszeiger Hand = gegriffener Block

Nach dem Schnellstart. Erst ,,Neues Projekt” und dann auf den Reiter , Logik” klicken

= jox :

f

{mn@na

Man sieht die Blocke, die in dem Reiter vorhanden sind. Es gibt nun zwei Mdéglichkeiten einen Block davon
in das Programm einzufiigen.
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R

1. Einfaches Anklicken vom Block.

=

Der Block wird ausgegraut an der Seite im Programm abgelegt

)

Nun den Block mit der linken Maustaste aus der Ecke riiber ziehen. Man Klickt mit der Maus auf den Block
und halt ihn damit fest. Mit gedriickter Maustaste kann man ihn riiber ziehen / bewegen.

2. Man kann auch den Block, aus dem Menti, direkt riiber ziehen. Dazu den Block mit der Maus anklicken
und festhalten und die Maus bewegen.

Wenn man in die N&he des Ziels kommt, passt sich der Block an und...
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Programmstart

dauerhaft wiederholen

man kann ihn ablegen in dem man die Maustaste loslasst. Dieser Baustein ist mit einem kleinen gelben Rand
umgeben. Er ist markiert.

Wenn man in den freien Raum einmal klickt, wird die Markierung aufgehoben.

Am Reiter Eingang/Ausgang... ist alles ausgegraut...
— - @

| —— <:| o - Controller hinzufiigen
= 3 ) Suche Q -

— —

Aktoren a C% e
1

Motor P
BT T —

| )
I Sound =

Wenn kein Controller ausgewahlt wurde und man z.B. auf Ausgang klickt, wird ein weiteres Feld
"Controller hinzufligen" angezeigt. Die anderen Bldcke sind alle ausgegraut und man kann sie nicht in das
Hauptprogramm riiber ziehen. Man muss erst einen Controller hinzufligen. Dazu kann man Button
"Controller hinzufiigen" anklicken oder oben im Meni den Controller auswahlen. Wir driicken einfach den
Button.
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Bei dieser Robo Pro Coding Version, kann man unter zwei verschiedenen Controllern dem TXT 4.0 und
dem BT Smart auswéhlen. Da bei der Erstellung TXT 4.0 angegeben wurde ist auch der BT Smart
Controller ausgegraut. Hier kann man nur den TXT 4.0 auswéhlen. Um auch den BT Smart auswéhlen zu
kdnnen sollte man ein neues Projekt starten und dort den BT Smart Controller wahlen. Dann wird bei der
Controllerkonfiguration der BT Smart Controller sichtbar. Ich habe eine Betaversion von Robo Pro Coding,
wo auch der RX Controller mit vorhanden ist.

Im Hauptprogramm sind nun alle Blocke sichtbar und man kann sie riiber ziehen. Der kleine graue Button
,,Controller hinzufiigen ist verschwunden.

Blocke sind teilweise ausgegraut
Wenn Bldcke teilweise ausgegraut sind, ist wahrscheinlich der gewéhlte Controller nicht in der Lage diese

Blocke zu verarbeiten. Z.B. kann der BT Smart Controller keine Ultraschall/Abstandssensoren oder auch
,,Weiteren* Pythoncode verarbeiten. Oder der RX-Controller keine Encodermotoren, weil er keine schnellen
Zahler (Counter) hat...

Diese Bldcke sind dann ausgegraut und kénnen nicht mit der Maus ,,gegriffen und riiber gezogen werden.
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Andockmaoglichkeiten von Blocken
Vielleicht sind die verschiedenen Andockmdglichkeiten der Blocke aufgefallen

'@:ﬂ:@
|

R i

! e

L e O30 Gocomricnon 38 00
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S oot B

it Mot T Geschrwnaigeea U0 - )

{1

Es gibt Startblécke mit einer, manche haben oben und unten eine runde Vertiefung, manche haben vorne
eine runde Verbindung und andere haben ein Dreieck.

Vertiefung oben = Block kann an einen anderen Block verbunden werden.
Vertiefung unten = Weitere Blocken kénnen unten folgen

Diese stellen eine Verbindung her und damit den Programmablauf von Oben nach Unten, Block fir Block.

Runder Anschluss an der Seite Stecker / Buchse = Werte/Inhalte werden von Rechts nach Links
weitergegeben.

Nichts angeschlossen ist immer Null/Leer.

Eckiger Zapfen = Logisch Wahr/Falsch. Offene Anschliisse = Logisch 0

99



Achtung: Es gibt Blocke, die ihren Anschluss @ndern, je nachdem
welche Auswahl man im Dropdown wahlt.

Auch bei —einem- ,,nicht“-Block
bleibt dieser offene Eingang logisch 0.

Bei zwei ,,nicht“-Blécken
wird aus einem leeren Eingang eine logische 1. Hier wiirde die LED leuchten.

Meni der weiteren Maglichkeiten des Blocks

Wenn man mit der rechten Maustaste auf den blauen Block klickt, 6ffnet sich ein Meni

Man kann Duplizieren, Kopieren, Kommentar hinzufiigen, Baustein zusammenfalten Baustein I16schen und
Hilfe auswahlen.
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Startblocke

Starte jedes mal & * istLED ERN ' B0

Startblock

Ein Startblock, ist wie ein eigenes Programm, das parallel zum Hauptprogramm lauft. Startblécke kénnen
eine Startbedingung haben. Hier kdnnte man z.B. ,,ist LED an* anklicken, aber auch andere aus dem Reiter
— mit einem Dreieck vorne. Es kann nur innen weitere Blocke aufnehmen.

Starte jodes mal ¢4 * IStLEDERN -0

-

ist LED BB Helligkeit ﬂ I stoppe Wiedergabe Audiodatei

ANSOT N -
——

“m
e

Startbldcke in unterschiedlichen Farben aus den unterschiedlichen Registern.

So kann man deren Funktion besser unterscheiden.
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Block zum Setzen von Werten
*. setze LED B Helligkeit ®{j¥]

Dieser Block hat oben und unten eine Vertiefung. Er kann nur oben oder unten angeschlossen werden.

Hier in diesem Block, wird ein Wert zugewiesen. In diesem Fall ist es eine LED, wo der Anschluss noch
nicht ausgewéhlt wurde, wo eine Helligkeit mit dem Wert 512 zugewiesen wird. Da die Werte fur einen
Ausgang von 0=Aus bis 512=Volle Spannung reichen, wird diese LED mit voller Leuchtkraft leuchten.

Block zum Lesen von Werten

. hole LED BB} Helligkeit

Dieser Block hat nur vorne einen runden Anschluss. Er kann nur vorne angeschlossen werden.

Hier in diesem Block, wird ein Wert geholt. In diesem Fall ist es eine LED, wo der Anschluss noch nicht
ausgewahlt wurde, wo der Wert der Helligkeit geholt wird. Der Werte fiir einen Ausgang kann von 0=Aus
bis 512=Volle Spannung reichen. Dieser Wert wird geholt nach vorne weitergereicht und dort
weiterverarbeitet.

Block zum Vergleichen von Werten

. ist LED [BEl) Helligkeit EXN = 1)

Dieser Block hat nur vorne einen ,,dreieckigen* Anschluss (fischertechnik-Zapfen) und hinten einen runden.
Er kann vorne angeschlossen werden. Hinten kann eine Konstant, Variable oder ein gelesener Wert
angeschlossen werden.

Duplizieren

Der Block wird automatisch ausgegraut daneben abgelegt. Er wird nicht automatisch angeschlossen.
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Man kann es greifen und an die richtige Stelle ziehen...

und ablegen. Fur einen weiteren Block muss man ihn wieder duplizieren.

Kopieren

Beim Kopieren wird der Block in die Zwischenablag von Windows kopiert.

-

—= =S
o

Man kann bei einem Rechtsklick in den freien Raum den Block dort einfligen.
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Das geht auch mehrfach. Die Bldcke sind noch ausgegraut, da sie noch nicht angeschlossen sind.

Baustein loéschen

Programmstart
dauerhaft wiedarholen

Dupirseren
mache + falls

Kpwren

mache Nommeeta MULfiges
Bautmen pusarmevent ten
Basaten oschen
rate

Ldschen kann man mit dem Rechtsklick und "Baustein I6schen™ oder markieren und die Entfernen-Taste
driicken. Wenn man ein Unterprogramm oder Funktion I6scht, so werden auch die entsprechenden Blécke
in den Programmen geléscht.

Zweite Mdglichkeit: Baustein greifen (also mit gedriickter Maustaste) und nach links auf die farbigen Reiter
ziehen. Auch damit wird der Baustein geldscht.

Kommentar

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache | ) + falls

Kommentar hinzufugen. Da entsteht ein ,,?* im Symbol. Wenn man auf das Fragezeichen klickt...

entsteht ein Textfeld, in dem man Text eingeben kann. Das kann z.B. fur Erklarungen oder Funktion sein.
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Wenn man es grofier brauch, kann man unten rechts das Feld vergroBern.

Wenn man den Rand mit der Maus fasst, kann man den Kommentar verschieben. Es werden dabei aber
Sachen verdeckt.

dauerhaft wiederholen

Ein erneutes Klicken auf das Fragezeichen, lasst den Kommentar verschwinden und nur das Fragezeichen
ist sichtbar.

Test
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Ein Klick auf das Fragezeichen lasst den Kommentar wieder erscheinen. Er erscheint aber nun an einer
—anderen- Stelle. Wenn man so Programm erklaren mochte, z.B. fiir Schilleraufgaben und diese Ausdrucken
mdchte, sollte man die vorher mal entsprechend positionieren. Das hinterher nochmal genauso
hinzubekommen, wird schwer werden.

Kommentat entlernen
Baustem rusammentatien

Baustein loschen

Wite

Mit einem Rechtsklick kann man Uber das Meni den Kommentar wieder entfernen.

Eine Alternative zum Kommentar ist, mit dem Python-Code-Block aus dem Reiter Util, einen
Python-Kommentar zu schreiben und ihn mit dem ,,#* zu beginnen. fischertechnik macht das in ihren
Beispielen auch so.

D setre Bescheungeield [T TTTTTT 0 Yen M coneect srwall S Uy

+ Gl L I reauh sode |

Beispiel eines Kommentars in einem Python-Code-Block (aus fts_main)

Einzelne Bausteine aus einem zusammenhangenden Programm markieren / 16schen

Progrommssan

R i —— Block mit gedriickter [CRTL]-Taste und linker
mache % setzelED N . . .
O P e gm——— Maustaste markieren. Entweder man zieht ihn nach
mache © wetze Motor EETEICTIN T Geschwindigheit *] rechts rilber oder man kann ihn (markiert) mit der

e ey S DS : [Entf]-Taste loschen.

l siopp.= miotor R 0L IR

warte bis

warte bis

stoppe Motor L2 ETITTRN
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Externe Eingange, Interne Eingénge

Programmstart

Duplizieren

Kopieren

Kommentar hinzufiigen
|:> externe Einginge
Baustein zusammenfalten
Baustein loschen

Hilfe

Wenn man mit der rechten Maustaste auf einen Block klickt, kann man zwischen zwei Darstellungen
wahlen. Im Block oben sind die Anschliisse innenliegend, also intern. Diese Darstellung kann man andern,
in dem man auf ,,externe Eingénge* umschaltet.

Programmstart

Hier sind die Anschliisse nun ,,extern‘.

Programmstart

Duplizieren

Kopieren

Kommentar hinzufiigen
|:> interne Eingange
Baustein zusammenfalten
Baustein léschen

Hilfe

Um auf die interne Darstellung umzuschalten, muss man nur wieder mit der rechten Maustaste auf den
Block klicken und ,,interne Eingénge* auswéhlen.
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Baustein zusammenfalten

Programmstart
dauerhaft wiederholen

mache | falls ? mache ?

Baust_gin zusammenfalten. Hier verkleinert sich die Ansicht des Blocks. Das ist manchmal hilfreich, um
eine Ubersicht (iber das Programm zu bekommen.

Programmstart

dauerhaft wiederholen ;
dauverhd

Dazu mit der rechten Maustaste auf den entsprechenden Teil klicken. Hier Programmestart und auf ,,Baustein
zusammenfalten Klicken.

Programmstart dauerhaft wie...

Nun hat man die verkleinerte Darstellung des Blocks Programmstart.

Es ist auch maéglich innere Teile zusammenfalten.

Programmstart

dauerhaft wiederholen mache ?

Hier ist es ,,dauerhaft wiederholen®.

Bausteine entfalten
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Programmstart

Duplizieren

Kopieren

|:> Baustein entfalten

Baustein léschen

Blécke kann man auch wieder entfalten. Dazu auf ,,Baustein entfalten klicken.

Baustein entfalten

dauerhaft wiederholen

Kogesren

Baurtem enttafen

Banriteen lnccten

MHits

Uber Baustein entfalten, klappt sich der Baustein wieder aus.
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Baustein Hilfe
—= —

Baustein Hilfe. Da kommt eine Hilfe — was zu erwarten war ©. Tipp: Auf das Fenster oben rechts klicken
und damit das Fenster vergroRern.

Dann kommen viel mehr Méglichkeiten. Unter anderem kann man den Teil des "Buches” z.B. in eine PDF
exportieren, die man durchsuchen und ausdrucken kann.

Tipp: Man kann diese PDF auch durchsuchen. Wenn man die Tasten [Strg]+[f] 6ffnet sich ein Fenster, wo
man den Begriff, den man sich eingeben kann.

Das Plus am Block
—= e
=% S Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache | B+ falls

E sonst falls —

Ein Klick auf das Plus, vor dem "falls", erweitert den Block. Das, was nun zu sehen ist, hdngt vom Block
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selber ab. Hier hat man eine weitere Abfrage.

Jeder Klick auf das Plus lasst erweitert den Block

Das Minus am Block

Ein Klick auf das Minus loscht den Teil.

Kurzhilfe zum Block (mouseover)

dauerhaft wiederholen

Einige Anweisungen dauerhaft ausfiuhren.

Wenn man mit dem Mauszeiger an einem Block ist, wird eine kleine Hilfe angezeigt.
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Geeignete Controller
Man muss einen geeigneten fischertechnik Controller haben.
Das kann ein TXT 4.0 , RX Controller oder ein BT Smart Controller sein.

Diese fischertechnik Controller sind geeignet:

et a i [}
i
—

" TXT 4.0 Controller

) ] -. RX Controller
(me.‘ﬂ oo

noro AN 89
v‘. o
I-O’O -
] -9\
1O O o o
uolo : O Ow
TXT Controller RX Controller BT Smart Controller

Altere fischertechnik Controller

Wichtig!

Robo Pro Coding -lauft nicht- mit einem der VVorganger Controller TX oder TXT.
Diese werden mit ,,RoboPro* programmiert, nicht mit ,,Robo Pro Coding“.

Das sind zwei verschiedene Programmierungen.

S B RTONTT ) M
(R T Con, Calling

.
= s 7 ll‘ Y & € Ca

= 3 = = ¥ S8 =8 =2
fF ¢ g 2 ¥ B =& =

TX Controller TXT Controller

Wenn im Robo Pro Coding ,, TXT* auftaucht, ist immer der TXT 4.0 gemeint.

Spannungsversorgung

Man muss auch eine Spannungsversorgung haben. Dazu entweder einen (geladenen) 8,4V
fischertechnik-Akku, ein neueres fischertechnik-Netzteil mit 2,5A (nicht die alteren mit 1A) oder den
neuen 9V Batteriehalter mit 9 AA Batterien, fir den TXT 4.0 und RX Controller. Beim BT Smart Controller
ist ein (roter) 9V Block-Batteriehalter ausreichend. Man kann aber auch einen fischertechnik Akku nehmen.
Bei den neuen Kasten ist im blauen Batteriegehduse ein 1000mAh Akku drin.

Das USB-Kabel vom PC ladt keine Akkus auf und reicht nicht um einen Controller zu betreiben.

112



Je nachdem wie viele und wie lange, Motoren beim Programmieren benutzt werden, halten die Akkus und
Batterien langer oder kiirzer. Zum Aufladen vom Akku, den TXT 4.0 ausschalten, vom Akku trennen und
dann den Akku laden. Bei RX-Controller mit dem 9V Batteriehalter den Controller ausschalten und die AA
Batterien wechseln.

Bei fahrbaren Robotern wird parallel zum Akku ein Netzteil angeschlossen und nur fur die Testfahrten das
Netzteil rausgezogen. So kann er sich frei bewegen und der Akku wird geschont.

Bitte benutzen sie zum Laden vom fischertechnik Akku ausschlie3lich das fischertechnik Ladegeréat!
Man kann auch den Energiesparmodus vom TXT 4.0 benutzen. Der schrankt allerdings die Handhabung
etwas ein. Siehe dazu auch die Bedienungsanleitung zum TXT 4.0 .

Netzteil (Seite)
Il

. " "

Akku

|
L el
[y

b Do : Spannungsversorgung TXT 4.0 Controller

BN \/on der Seite fir das Netzteil, von Oben fiir den Akku.

LN [ampen oder LEDs vom Modell nicht auch noch in die
Spannungsversorgung stecken. Wenn man die unteren Plusbuchsen
nimmt, werden diese beim Ausschalten vom TXT 4.0 mit
ausgeschaltet. Wenn man die oben anschlieRen wirde, hétte das zur
Folge, dass die Lampen weiterleuchten und der Akku leer wird.

Hinweis: Momentan sieht es so aus, dass die Akkus vom

RX Controller B RX-Controller, nicht voll ausgeschdépft werden kdnnen. Wir ermitteln
s noch, an verschiedenen RX, ab welcher Spannung er genau abschaltet.

Jetzt sind es ca. 8,7V. Das kann sich aber noch &ndern.

Netzteil (Seite)

Ll
XXYr3I <:| Spannungsversorgung BT Smart Controller
I‘O{O O Q
‘ 2 @
120 +0
I =191
bo o o o
uolo 4 5.1 Hinweis: Im Buch wird er rot dargestellt.

BT Smart Controller
- in neuem Design.
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Wichtig! Die Sache mit dem Update der Firmware...
Wenn man von Robo Pro Coding aufgefordert wird ein Update der Firmware von Controller zu machen,
muss man einen vollen Akku oder volle Batterien haben. Besser ist es ein Netzteil zu nehmen.

Wenn man nur einen ,,etwas“ geladenen Akku hat, sollte man ,,Abbrechen und erst den Akku laden.
Diese Zeit muss man sich nehmen!

Wenn alles OK ist ,,UPDATE NOW* driicken

Hier beim RX-Controller:

Controller update needed

Your RX Controller version is 0.19.0 but you need the version 0.20.1 for your ROBO Pro Coding version

Und nun auf ,,Update Now...*

Update in progress

Wait until the green LED stops flashing and the controller turns off. Next, restart the controller and reconnect.

und nun abwarten. ..

Beim TXT 4.0 ist es fast genauso. Ich hatte beim Testen von Software, drei verschiedene Versionen von
Robo Pro Coding auf dem Rechner und der TXT 4.0 wollte auf einmal kein Update mehr akzeptieren.
Abhilfe schafft da, die Update-Datei auf den TXT 4.0 zu bringen. Da gibt es die Mdglichkeit sie Uber einen
USB-Stick aufzuspielen oder die Datei tber einen SSH-Zugang direkt auf den TXT 4.0 zu Ubertragen.

Naheres dazu gibt es auf der ftCommunity.de:
https://forum.ftcommunity.de/viewtopic.php?f=8&t=7978&p=64063

Der BT Smart Controller braucht kein Update der Firmware. Er ist nur ein Online Controller — halt mit
Kabel oder mit stehender Bluetooth-Verbindung, ohne einen Download der Programme.
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Kabelfarben und Steckerfarben:

Kabelfarben
Bei fischertechnik sind in der Regel diese Kabelfarben, mit dieser Funktion:

Rot = +
Grin =

- (oder GND Ground = Minus)
Schwarz, Gelb, Dunkelblau... = Signal (z.B. bei Sensoren)
wim : Nutzbare Plus- und Minusbuchsen an den Controllern.

TXT 4.0 Controller 2
! " @ Die Buchsen mit dem GND Zeichen sind alle Minus.

g o

RX Controller

=

13O 1O

uwo ‘o 6 Ow

Steckerfarben
fischertechnik benutzt heutzutage zwei Steckerfarben:

= Plus und Signal (von den Sensoren)
= Minus

Gerade wenn man Fehler sucht, fallt es mehr auf, wenn man die richtige Farbe benutzt, die in der Anleitung

angegeben ist.
Wenn man die neuen Stecker mit den Kabeln verbindet, sollte man darauf achten es richtig zu machen.
Also den griinen Strich am roten Kabel, mit dem griinen Stecker verbinden. Rotes Kabel mit roten Steckern.
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Drehrichtung von Motoren
Mit der Drehrichtung von Motoren ist das so eine Sache. In den fischertechnik Bauanleitungen ist die
genaue Verkabelung vorgeben. Es kann aber sein, dass trotzdem die Drehrichtung nicht stimmt.

Es kam genau die Fragestellung im Forum auf, worauf wir unsere eigenen Besténde Uberpriften.
Graue Motoren

Vor allem bei den grauen Motoren stellte sich raus, dass die mal rechts mal links drehten. Es stellte sich
raus, dass es die Frage war, wie die Motoren bei der Produktion in den Baustein eingebaut wurden.

Schwarze Motoren

Bei den schwarzen Motoren, habe ich selbst es bisher noch nicht festgestellt, dass die Drehrichtung anders
ist.

Es gab von der Firma Knobloch, eine Sonderedition, bei denen eine andere linksdrehende statt einer
normalen rechtsdrehenden Schnecke eingebaut war. Ist aber eher ein Sammlerstiick.

Kabel

Gerade bei gebrauchtem fischertechnik, sind bei den Kabeln schon die komischsten Sachen vorgekommen.
Da wirde ich —immer- die Stecker neu anschlieRen.

Es kann also sein, dass die Stecker vertauscht sind.
Einbaurichtung

Es kann auch sein, dass der Motor falsch rum eingebaut wurde. Somit dreht sich die Drehrichtung um.

Ansonsten einfach die Stecker am Controller —oder- Motor tauschen.
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Einschalten der Controller e

Einschalten vom TXT 4.0 Controller

Zum Einschalten die ON/OFF Taste ca. 4-5 Sekunden driicken, bis das Display
sich einschaltet und die LED in Taster anféangt zu leuchtet und wieder ausgeht.
Erst dann loslassen. Die LED wird griin und der Controller startet nun.

Wenn das Auswahlfenster erscheint und die die Anzeigenlampe blau leuchtet, ist
der Controller bereit. (Weitere Einzelheiten dazu stehen u.a. in der TXT 4.0
Anleitung und in der ,,RoboProCoding_Schueleranleitung-9.pdf*.)

e
J TXT 4,0 Controller
M wn

Man kann nun die Sprache einstellen, da die Standarteinstellung Englisch ist.
Auf dem Display Settings/Language und dann auf Deutsch. Wenn man auf den "
Homebutton driickt, wird die Einstellung tlbernommen.

Einschalten vom RX Controller

Zum Einschalten die Taste ca. 4-5 Sekunden driicken. Die LED wird rot, eine weitere Sekunde gedriickt
halten und dann kann man loslassen. Der Controller startet nun. Um ein Programm zu starten, die Taste
noch mal driicken und die LED wird griin.

RX Controller ~ow Mner RX Controller

Einschalten vom BT Controller
Der BT Controller hat keinen Schalter. Mit verbinden der Spannungsquelle ist er eingeschaltet.

Wenn man den 9V Block nimmt, hat dieser einen Umschalter. Je nachdem wie rum man die Kabel
eingesteckt hat, ist der BT Smart Controller an. Um ihn auszuschalten, muss man den Schalter in
Mittelstellung bringen.

Tipp: Am besten die Stecker am 9V- Block-Kastchen rausziehen. Das schont die Batterie am besten.
Wenn man einen 9V Akku- Block benutzt, immer nur mit dem fischertechnik Batteriehalter
benutzen. Nicht die dlteren Klips. Der neue Batteriehalter hat eine Kurzschlusssicherung!

Noro oo
%, O

20 +0 )

] ®)|

oo & &

uwo'to 66
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Verbinden von Robo Pro Coding mit dem Controller (Blaue Kopfzeile)

Ubersicht

TXT 4.0 Controller
Der TXT 4.0 Controller kann tber vier Mdglichkeiten mit dem PC (Tablett, Smartphone) Verbindung
aufnehmen:

USB-Kabel

WLAN (Netzwerk z.B. vom Haus)

Access point (Netzwerk vom TXT 40 Controller)

Bluetooth (Nahfunkverbindung)

RX Controller / BT Controller
Der RX Controller und der BT Controller kénnen iber zwei Maéglichkeiten mit dem PC verbunden
werden:

USB-Kabel

Bluetooth (Nahfunkverbindung)

TXT 4.0 Controller verbinden:

Bemerkung/Tipp:

Es hat sich gezeigt, dass es viele verschiedene Maglichkeiten fur Netzwerke gibt. Friiher wurden Uber
USB-Kabel sogenannte (Serielle-) COM-Schnittstellen eingerichtet. Man wéhlte da COML... usw. aus.
Heute gibt man diesen USB-Verbindungen IP Namen. Beim TXT 4.0 wird z.B. 192.168.7.2 genommen und
bei Robo Pro Coding vorgegeben.

Fir das WLAN wird auch eine andere IP Adresse genommen. Z.B. 192.168.2.12 . Die wird vom Router
vorgegeben.

Die von Robo Pro Coding vorgegebene Standard- IP-Adresse -kann- aber falsch sein. Wenn man keine
Verbindung aufbauen kann, sollte man das mal kontrollieren. Z.B. WLAN auf dem TXT 4.0 unter
"Info"/"WLAN"/"IP".

Wenn man den TXT 4.0 standig auch bei WLAN neu anmelden muss, sollte man das Hakchen bei
"Automatisch verbinden™ im Netzwerk vom PC aktivieren.

Bei Bluetooth kann es sein, dass man jedes Mal, wenn der PC ausgeschaltet wurde, die
Bluetooth-Verbindung erst wieder aktiviert werden muss. Wenn man z.B. Bilder von der Kamera des TXT
4.0 Ubertragen mdchte, sollte man nicht das etwas langsamere Bluetooth nehmen, sondern WLAN.

Manche Bildschirmschoner oder der Sperrbildschirm von Windows schlieRen die Verbindung zum
TXT 4.0 . Man muss also diese erst wieder aktivieren, wenn man z.B. das Passwort eingegeben hat.

Die vom Router vorgegebene IP kann auch wechseln. Deshalb kann man im Router diese Adresse als feste
Adresse eintragen.
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USB Kabel

=0

Dazu oben rechts auf "Controller verbinden" klicken.

-

e T _<:|
v @ aa a a

TXT 4.0 verbinden
Wir nutzen hier das USB-Kabel
Klick auf ,,txt40 local* liefert die Auswahl USB/WLAN AP/Bluetooth

Controller verbinden

IP-Adresse des Controllers *
txt40.local

use

WLAN AP

Bluetooth

,txt40.1ocal* ist nur ein Ersatz fiir die IP Adresse.

Ein Klick auf ,,USB* liefert die IP Adresse, die von Robo Pro Coding vorgegeben wird.
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Controlier verbinden

F Anesin Bon Lantionen ¢

19218872

Hier wird die IP Adresse 192.168.7.2 angezeigt.

Controller verbinden

IP-Adresse des Controllers *
txid0.local

API-Schliissel *

ABBRECHEN VERBINDEN

Hier wird nach einem API-Schliissel gefragt.

Dazu muss man beim TXT 4.0 Controller, auf "Einstellungen” / "API Schlussel" gehen.
Den Schlussel muss man in Robo Pro Coding abtippen. Achte auf Grol3- und Kleinschreibung!

Controller verbinden Controller verbinden

R R

40 cal M2 3

e

Hier ,,txt 40 local* mit dem eingegebenen API Code----Hier die IP Adresse mit dem API Code
Ist aber das Gleiche.

ACHTUNG! Man muss bei TXT 4.0 aus dem API-Schlussel MenU wieder in das Hauptmenu!
Uber Zuriick (mehrfach) oder Homesymbol.
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VERBINDEN

Nun auf "Verbinden" in Robo Pro Coding und das Verbinden-Symbol sollte nun griin sein und die weiteren
Zeichen nun gut sichtbar sein.

Verbunden. Das rechte Symbol ist griin und die anderen sichtbar.

Der TXT 4.0 ist nun ber USB-Kabel mit Robo Pro Coding verbunden

Wenn die Verbindung nicht Klappt.
ACHTUNG! Man muss bei TXT 4.0 aus dem API-Schlissel Men( wieder in das Hauptmen(i!
Uber Zuriick (mehrfach) oder Home-Symbol.

Erst dann kann man eine Verbindung aufbauen.
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WLAN

Zuerst muss WLAN am TXT 4.0 Controller aktiviert werden. Dazu wird er im Netzwerk angemeldet und
vom Router gibt es eine IP Adresse. Die ermdglicht es dem TXT 4.0 Controller auch Updates automatisch
aus dem Internet runterzuladen. Der Hauptgrund WLAN zu benutzen ist aber, dass kein stérendes Kabel
z.B. fiir Fahrroboter da ist.

Dazu muss man am TXT 4.0 Controller auf Einstellungen /Netzwerk gehen.

“Access point“ nicht

WU Sesen] Man muss das Netzwerk auswahlen und das Routerpasswort vom Netzwerk eingeben.

Z.B. steht es bei Fritzbox unter dem Gerét. Je nach Installation kann es auch ein eigenes sein.

Eine funktionierende Verbindung wird durch das WLAN-Symbol in der obersten Zeile des Displays vom
TXT 4.0 Controllers angezeigt.

Jetzt kommen wir zu Robo Pro Coding.

| s§

Dazu oben rechts auf "Controller verbinden" klicken.
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TXT 4.0 verbinden
Wir nutzen hier WLAN

Klick auf ,,txt40 local“ liefert die Auswahl USB/WLAN AP/Bluetooth

Controller verbinden

IP-Adresse des Controllers *
txt40.local

usB

WLAN AP

Bluetooth

,.txt40.local“ ist nur ein Ersatz fir die IP Adresse.

Ein Klick auf ,,WLAN AP* liefert die IP Adresse, die von Robo Pro Coding vorgegeben wird.
Z.B.192.168.2.12
Hier muss die IP Adresse vom Router eingegeben werden.
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Controller verbinden
192.168.8.2

qFoolL

ABBRECHEN VERBINDEN

Hier ist schon ein API Schlissel angegeben, aber der API-Schliissel den du hast, ist bestimmt anders.

Controller verbinden

IP-Adresse des Controllers *
txid0.local

API-Schliissel *

ABBRECHEN

Hier wird nach einem API-Schliissel gefragt.

Dazu muss man beim TXT 4.0 Controller, auf "Einstellungen” / "API Schlussel" gehen.
Den Schliissel muss man in Robo Pro Coding abtippen. Achte auf Grol3- und Kleinschreibung!

Wenn etwas Eingegeben wurde erscheint Verbinden in blau.

VERBINDEN

Nun auf "Verbinden™ in Robo Pro Coding klicken und das Verbinden-Symbol sollte griin sein und die
weiteren Zeichen nun gut sichtbar sein.

Der Controller ist nun im WLAN.
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Access point
Ein Access Point ist in dem Fall ein Netzwerk, was vom TXT 4.0 Controller erzeugt wird.
Hier muss sich der PC oder Smartphone, mit dem TXT 4.0 verbinden. Die Zugangsdaten kommen vom

TXT 4.0 Controller. Eine Verbindung zum Internet ist dabei nicht moglich, somit auch keine
Updatemdglichkeit der Firmware.

Dazu Uber Einstellungen / Netzwerk —nur- das ,,Access point* aktivieren.

Dazu muss man am TXT 4.0 Controller auf Einstellungen /Netzwerk gehen.

'--"3;, Wotrweth
(D

{21 i Sehiinzed

—@

(Hier in Windows 10) ﬁ

i

Hier audas TT 4.0 Netzwerk klicken.
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Es wird nach dem Netzwerkschliissel gefragt.

Mthematich wedirarn

Nibarnben

Die ist im TXT 4.0 Controller unter Einstellungen / Netzwerk / Access point / Passwort.
Diesen Schliissel muss man auf dem PC eintragen.

Es wechselt ,,Verbinden* in ,,Verbunden.

Nun muss noch in Robo Pro Coding diese Verbindung eingestellt werden.

=¥

Dazu oben rechts auf "Controller verbinden" klicken.

ST e |3 a l

= FeeERT <::|

i
i

........ Pregraratar
dauerhah wiederhelen

TXT 4.0 verbinden
Wir nutzen hier Access point

Klick auf ,,txt40 local“ liefert die Auswahl USB/WLAN AP/Bluetooth
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Controller verbinden

IP-Adresse des Controliers *
txt40.local

use

WLAN AP

Bluetooth

Controller verbinden

IP-Adresse des Controllers *

txtd0.local

API-Schliissel *

ABBRECHEN

Hier wird nach einem API-Schlussel gefragt.

Dazu muss man beim TXT 4.0 Controller, auf "Einstellungen” / "API Schlussel" gehen.
Den Schliissel muss man in Robo Pro Coding abtippen. Achte auf Grol3- und Kleinschreibung!

Wenn etwas Eingegeben wurde erscheint Verbinden in blau.

VERBINDEN

Nun auf "Verbinden" in Robo Pro Coding klicken und das Verbinden-Symbol sollte griin sein und die
weiteren Zeichen nun gut sichtbar sein.

Der PC ist nun uber den Access point im WLAN des TXT 4.0 Controllers.
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Bluetooth Verbindung

Die Bluetooth (BT) Verbindung hat eine etwas eingeschrankte Ubertragung. Wenn man Bilder der Kamera
ubertragen mochte, kommt man schnell an die Grenzen. Im Grunde l&uft die Einrichtung genau wie die
WLAN ab. Man aktiviert BT und man aktiviert BT auf dem PC und fuhrt ein Peering also eine Verbindung
durch.

TXT 4.0 und Bluetooth

Eine Beschreibung siehe auch ,,RoboProCoding_Schueleranleitung-9.pdf bei fischertechnik zum
Runterladen.

Aktivierung von Bluetooth auf dem TXT 4.0
Hinweis: Man sollte vorher die anderen WLAN... deaktivieren, um nur BT zu nutzen.

Dazu muss man auf dem Controller bei Einstellungen/Netzwerk/Bluetooth aktivieren.

) Netzwork

() Aot Sehiloos
(27) AP Schigse

Dazu den Schalter auf dem Display nach rechts ,,schieben®.

Mg 88 n3

Buetooth ™ (I

Kopplungscode:

SR &
#9) Access point q

Bluetooth ist jetzt am TXT 4.0 aktiviert. Es wird ein Kopplungscode angezeigt hier 604152

Aktivierung von Bluetooth auf dem PC

Problem: Verschiedene Betriebssysteme, verschiedene Arten, um Bluetooth einzuschalten. Hier eventuell
die Beschreibung zum eigenen Rechner zurate ziehen.

Unten rechts in der Statusleiste am Windows Bildschirm gibt es dieses Zeichen:

El Damit kann man ausgeblendete Symbole einblenden.
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Damit kann man das Bluetooth Symbol n aktivieren.

Bluetooth-Gerat hinzufiigen

Herstellen einer Verbindung fir ein:Gerat zulassen

Bluetooth-Netzwerkgerate anzeigen
Einem persénlichen Netzwerk beitreten
Einstellungen &ffnen

Symbol entfernen

Nun Bluetooth-Gerét hinzufugen.

|:> & Bluetooth- oder anderes Gerat hinzufliigen

Hier auf das Plus klicken.

Gerat hinzufiigen

Gerat hinzufigen

Waihlen Sie die Art des Gerats aus, das Sie hinzufigen mdchten.

Bluetooth
Méuse, Tastaturen, Stifte oder Audiogerite und andere Arten von Bluetooth-Gerdten

Es kommt ein Fenster, in dem man den Eintrag Bluetooth.

Gerat hinzufigen

Gerat hinzufiigen

Stellen Sie sicher, dass das Gerat eingeschaltet und auffindbar ist. Wahlen Sie unten
ein Gerat aus, um eine Verbindung herzustellen.

Es wird nach Geraten gesucht.
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Gerét hinzufligen

Gerat hinzuftiigen

Stellen Sie sicher, dass das Gerét eingeschaltet und auffindbar ist. Wihlen Sie unten
ein Gerat aus, um eine Verbindung herzustellen.

- [ TXT40-b0

Wird ein Bluetooth Gerét gefunden wird es angezeigt. Um das Gerét hinzuzufugen, muss man auf den
Eintrag kicken.

Gerat hinzufGgen

Gerat hinzufligen

Stellen Sie sicher, dass das Gerat eingeschaltet und auffindbar ist. Wahlen Sie unten
ein Gerat aus, um eine Verbindung herzustellen,

Abbrechen

Nun muss der Kopplungscode vom TXT 4.0 Controller eingegeben werden und die Verbindung wird
hergestelit.

Gerst hanzufiigen

Gerat hinzufigen

Stellen Sie sicher, dass das Gerat eingeschaltet und auffindbar ist. Wahlen Sie unten
ein Gerat aus, um eine Verbindung herzustellen.

Abbrechen

Hier ist der Kopplungscode ist hier im Beispiel 604152 und nun auf Verbinden klicken.

Nun wird die Verbindung aufgebaut.
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Cerst hinzufugen

Ihr Gerat ist einsatzbereit.

E TXT4.0-biO

Auf Fertig klicken. Der PC kennt nun den TXT 4.0 Controller.

BB Windows-System v Systemsteuerung

Im Windows muss man in der Systemsteuerung/

/' Hardware und Sound

) "‘

ﬁ' Gerste und Drucker anzeigen <::|
Gerat hinzufligen

Hardware und Sound ...

und dort ,,Geréte und Drucker* anzeigen.

Es werden nun alle Gerate angezeigt.

= oy

TXT4.0-bljO
' In dieser Liste ist auch der TXT 4.0 Controller. Das ,,bljO* ist der Name vom TXT 4.0 und ist

von Controller zu Controller unterschiedlich. Auf dieses Symbol mit der rechten Maustaste driicken.

|:> Verbindung herstellen tiber: >

| Soundeinstellungen

Verkniipfung erstellen

& Gerit entfernen
Problembehandiung

Eigenschaften

Bei diesem Meni muss man ,,Verbindung herstellen tiber” wahlen und dann...
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Verbindung herstellen tber: |:;:> Zugriffspunkt

i| Soundeinstellungen ]

Verkniipfung erstellen

& Gerst entfernen
Problembehandlung

Eigenschaften

Auf ,,Zugriffspunkt* klicken.

Bluetooth-Netzwerkverbindung

9 Verbindung hergestelit

Es erscheint ein Statusfenster, dass die Verbindung hergestellt wurde.

Achtung: Diesen Schritt muss man jedes Mal ausfiihren, wenn der PC ausgeschaltet wurde.
Es besteht keine Verbindung obwohl ,,gekoppelt™ angezeigt wird.

Nun kann man Robo Pro Coding mit dem TXT 4.0 tGber BT verbinden.

oh

Dazu auf Verbinden klicken.

Conteoller verhinden

ABIINCCMIM

Nun muss man auf den rechten Pfeil nach unten klicken.
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Controller verbinden

iP-Adgrases des Controllars *
192.168.7.2| e

use

WLAN AP

|:> Biuetooth

Es Kklappt sich dieses Menii auf wo man Bluetooth anklickt.

©)

Controller verbinden

iP-Adresse des Controliers *

192.168.9.2

Es wird eine neue IP-Adresse hier 192.168.9.2 angezeigt.
Die ,,9¢ ist die Bluetooth Verbindung. (,,7¢ die USB, “8“WLAN, eine weitere fur die Kamera)

Conteoller verhinden

1 base

ABIRCCHIN :>

Beim TXT 4.0 Einstellungen /API-Schlissel ablesen und hier eingeben.
Nach der Eingabe des API-Schlissels vom TXT 4.0,

VERBINDEN

das blau gewordene ,,Verbinden* anklicken...
Bei Robo Pro Coding wird oben rechts das Verbindungszeichen kurz gelb und

muss dann griin werden. Auch die anderen Symbole werden nun sichtbar.

Die Bluetooth Verbindung zwischen PC und TXT 4.0 steht nun.
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Wenn keine Verbindung zustande kommt

[ Lee—

Fehler

Die Verbindung zurn Controller ist unterbrochen

Es erscheint kurz unten dieser Text:

Verbindung zum Controller unterbrochen.

Das Einfachste ist, es einfach noch mal auszuprobieren. Man kann auch die Kabel USB Kabel und die
Spannungsversorgung uberprifen. Ursache kann auch der Sperrbildschirm / Bildschirmschoner von
Windows gewesen sein, der die Verbindung unterbrochen hat. Es kann auch sein, dass der Aufbau einfach
etwas langer dauert.

Dann wird das Symbol gelb:

< B =

Gelb = Verbindungsaufbau
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Wenn immer noch keine Bluetooth Verbindung zu Stande kommt.
Nicht alle PCs haben Bluetooth. Es kann also sein das es nicht vorhanden ist.

Man kann, gerade auch aus Energiespargriinden, Bluetooth im PC abschalten bzw. deaktivieren oder sogar
die Treiber deinstallieren. Auch dann kommt keine Verbindung zu Stande. Man muss also Bluetooth
aktivieren. Wie das geht, steht meist im Handbuch zum PC.

Bluetooth Verbindung Gber einen Bluetooth Stick

Altere Rechner werden meist mit einem USB-Stick um Bluetooth erweitert. Auch da braucht man einen
Treiber dazu. Es hat sich in der Vergangenheit gezeigt, dass nicht alle BT-Sticks funktionieren. Windows 7
unterstitzt ebenfalls nicht von Hause aus den Bluetooth 4.0 Standard. Man braucht da einen speziellen
BT-Stick mit der Bezeichnung: bluegiga, BLED 112-V1.

Auch heutzutage ist es ein Problem, genauso einen Stick zu bekommen. Oft gibt es kompatible Sticks oder
man gibt es in die Suchmaschinen ein und trotzdem wird ein anderer BT-Stick angeboten und geliefert.
Neuere unterstutzen zwar die nun &lteren Bluetooth-Standards.

Eine Garantie, dass es auch mit jedem PC lauft, gibt es nicht. Da hilft nur ausprobieren. Ich habe einige
Rechner ausprobiert, mit teilweisen unterschiedlichen Windows Versionen.
Die haben alle funktioniert und konnten eine Verbindung aufbauen.

Hanystandort / Tablett Sprachsoftware

Wenn beim Installieren der "Sprachsoftware" von fischertechnik (nicht Robo Pro Coding) Probleme
auftauchen und beim Verbindungsaufbau nicht klappt. Sollte man uberpriifen, ob die Funktion Standort im
Handy/Tablett aktiviert ist. Die muss beim jeweiligen ersten Starten aktiviert sein. Jedes Mal. Sie wird zwar
nicht genutzt und kann danach deaktiviert werden, aber beim Starten der Software muss es aktiv sein.
Warum auch immer.
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RX Controller verbinden

USB Kabel

=

Weil = keine Verbindung

Auf dieses Symbol klicken.

Erreichbare Geriite

Der fischertechnik RX-Controller meldet sich momentan als ,,CircuitPython CDC2 control* an der USB
Schnittstelle vom PC an. Es wird aber weiter gescannt.

Errwichbare Gerite

Nun muss man auf den blau geschriebenen Namen klicken.

-

Gelb = Verbinden
Nach einer kurzen Wartezeit &ndern sich die Symbole und der RX Controller ist installiert.
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Grin = Verbunden und die anderen Symbole sind sichtbar.

Es wird unten kurz angezeigt, dass der PC nun mit dem Controller verbunden ist.

RX mit PC Uber Bluetooth Verbinden
RX Controller einschalten. LED leuchtet rot.

s

Oben rechts auf Verbinden
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Controller verbinden

— ® use
! () sluetootn

ABBRECHEN VERBINDEN

Das "Controller verbinden" Fenster erscheint.

Controfler verbinden

Erreichbare Gerate

Keine Gerate in der Nahe

“  scannen ... ABBRECHEN

Es wird nach Geraten in der Nahe gescannt.

Die LED am RX Controller leuchtet rot. Nun auf den roten Bluetooth Taster rechts neben dem
Einschaltknopf vom RX Controller driicken, bis die LED blau wird. Die blaue Led fangt nun langsam an zu
blinken (Verbindungsaufbau).

— x B

m1 1 rn CEnfig

Gelbes Verbindungszeichen fiir Verbindungsaufbau in Robo Pro Coding erscheint.
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Erreichbare Gerate

[ > RXCY0fa

° scannen ... ABBRECHEN

Nach kurzer Zeit erscheint dieses Fenster.
Ein "RXC90fa" ist gefunden. oben das Verbindungszeichen ist gelb.
Nun auf das RXC90fa Kklicken.

it (11

Mit dem Controller verbunden.
=] E=a

Es erscheint kurz unten eine Meldung, dass der RX Controller nun verbunden ist. Die blaue LED am RX
Controllerblinkt etwas schneller und zeigt damit an, dass auch er eine Verbindung hat.

Nun kann man mit dem RX Controller arbeiten.

Verbindung trennen
Durch Driicken auf das "Verbindungszeichen" oben rechts kann man eine bestehende Verbindung wieder
trennen.

wied 12

— -
-— =
B

Verbindung zum Controller unterbrochen.
===

Das Zeichen wird Weil3 und die anderen Symbole werden ausgegraut. Es wird kurz diese Meldung unten
angezeigt. Auch beim Beenden von Robo Pro Coding wird die Verbindung getrennt und die Ausgange
werden abgeschaltet.
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Hinweis: Unterschied vom Verbinden Robo Pro Coding — RX und PC - RX

Die Verbindung zwischen PC und RX Controller wird nicht mit dem Betriebssystem gemacht. Es reicht es
nur mit Robo Pro Coding zu machen. Spéter, wenn man auch mit anderen Programmiersprachen auf den RX
Controller zugreifen will muss man den in das Betriebssystem einbinden. Wie den TXT 4.0 Controller.

Achtung!

Wir ein Controller gewechselt z.B. zu einem BT Smart Controller, wird die Verbindung von Robo Pro
Coding getrennt! Die Bluetooth-Verbindung bleibt aber bestehen. Siehe auch blinken der LED am RX
Controller. Die Verbindung scheint nun nur mit dem Betriebssystem zu sein.

Debugging RX Controller
Momentan funktioniert das Debugging mit dem RX Controller nicht.

Tipp: LED-Farben und Blinken am RX Controller

- Keine Verbindung zum PC, kein laufendes Programm = LED am RX Controller leuchtet dauernd rot IR
- RX-Controller breit = LED blinktblau @ B N N N

- RX-Controller Verbindung tiber BT = LED blinkt schneller blau i 5 I [ = = =

- RX-Controller Programm lauft = LED leuchtet dauernd I

- Geladenes Programm starten (roten Knopf driicken) = Programm lauft LED ist griin E

BT Controller verbinden

USB Kabel

s

Man driickt oben rechts auf VVerbinden.

B

Es kann sein, dass man aufgefordert wird einen Treiber fiir den BT Smart Controller zu installieren.
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Controtier verbinden

@) van

O Whwetacth

S Lrneaen U BT MDAt COOTaNee IMACHlIe 0

Dazu findet sich in dem Feld ein blauer Text ,,BT Smart Controller installieren*, den man anklicken muss.

VERBINDEN

Wenn schon geschehen, kann man auf ,,Verbinden* klicken.

Erreichbare Gerite

USE Serial Port <:|

C scannen

Hier ,,USB Serial Port* anklicken. Das ist der Name firr den BT Smart Controller

e p—— - -

Das Symbol wird beim Verbindungsaufbau gelb.
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Wenn die Verbindung erfolgreich ist, wird diese blaue Meldung kurz angezeigt und...

— 2 [

das Symbol wird Griin und die anderen Symbole sichtbar.
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BT Smart Controller Bluetooth Verbindjngsaufbau

.- 6~ "®nn

“'"““1:>

Hier nun auf Bluetooth klicken.

Eventuell, wenn nicht schon geschehen, den Treiber fir den BT Smart Controller installieren. Dazu auf die
blaue Schrift ,,USB Treiber fir BT Smart Controller installieren™ klicken.

Und dann auf das blaue "Verbinden" klicken.

Erreichbare Gerate

Keine Gerate in der Nahe

(U scannen ... ABBRECHEN

Jetzt scannt der PC nach Bluetooth Geraten in der Umgebung.
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= X | k
Datei

‘ﬁ

m1 1 rn CEinfig

Gelbes Verbindungszeichen fir Verbindungsaufbau in Robo Pro Coding erscheint.

Am BT Smart Controller leuchtet die Griine LED (=Spannungsversorgung ist da) und die blaue LED blinkt.
Nun den Select Taster ca. 3 Sekunden driicken, bis die blaue LED schneller blinkt.

Erreichbare Gerate

87 Sman Controlles

ABBRECOHEN

Nun erscheint dieses Fenster und man muss auf die blaue Schrift "BT Smart Controller" klicken.

|
|

PTjiregd

illsd
%k

IA-“—"
= Mit dem Controller verbunden.
=

Es erscheint kurz diese Meldung und in Robo Pro Coding wird das Verbindungssymbol oben rechts Griin.
Die blaue LED leuchtet dauernd.
Der BT Smart Controller ist nun mit Robo Pro Coding verbunden.

Bluetooth Verbindung trennen

Um die Verbindung zu trennen, kann man auf das Verbinde Symbol oben rechts im blauen Feld in Robo Pro
Coding Klicken.
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i[‘{"ffil“lili(l||

\
Verbindung zum Controller unterbrochen.
=

Eine kurze Meldung erscheint und die Verbindung ist unterbrochen.

Die blaue LED am BT Smart Controller blinkt.
Man kann auch durch Beenden von Robo Pro Coding die Verbindung trennen.

Erneute Bluetooth Verbindung.
Wenn man nun noch mal bei Robo Pro Coding auf Controller verbinden klickt.

Erscheint wieder dieses Fenster und man klickt auf Verbinden und

Erreichbare Gerate

[ > BT Smart Controller

C scannen ... ABBRECHEN

wieder auf die blaue Schrift und nach kurzer Zeit erscheint

145



Mit dem Controller verbunden.
_——=

diese Meldung und der Controller ist wieder verbunden, ohne noch mal auf den Select Taster am BT Smart
Controller zu dricken.

Wenn keine Verbindung zu Stande kommt.
e ==

=
—

I

Wenn es ein Problem gibt und die Verbindung nicht zustande kommt, wird der Verbindungsaufbau
unterbrochen und das Symbol wird Weif3 und die anderen bleiben ausgegraut. Meist hilft es die
Spannungsversorgung kurz zu unterbrechen, 21, 22, 23... und dann wieder anschlieBen. Nun den
Verbindungsaufbau wiederholen.

Verbindung zum Controller unterbrochen.

Blinken am BT Smart Controller
Griine LED blinkt sehr schnell Kurzschluss an einem der Ausgénge
4 mal pro Sekunde

Grine LED leuchtet Controller mit Spannung verbunden
Blaue LED leuchtet PC mit Controller verbunden
Blaue LED blinkt schnell Verbindung uber Bluetooth wird aufgebaut (peering)
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Schnittstellentest (=Controllertest / Interfacetest) (Blaue Kopfzeile)
Um zu testen, ob ein Eingang oder Ausgang funktioniert, kann man den Schnittstellentest verwenden.

Wenn man ihn anklickt, kommt ein Fenster, dass bei jedem Controller anders aussieht.

Controller

TXT 4.0 Sc_hnittstellentest

Wie beim TXT 4.0 Controller sind im Fenster die Servomotoren, Ein- und Ausgange und die Zéhler
angeordnet.

" e o oy

" TXT 4.0 Controller

Servomotoren
O]
S Wareing :
Ausgénge
Eingénge

M Counter/Zahler

fischertechniic mx

o W . %_.

aomMorr




Servomotoren (Modellbauservos) Schnittstellentest

Die Servomotoren sind in der Mittelstellung. Durch Verschieben der Regler, kann man die Stellung des
Servohebels verandern.

Wichtig ist die Stellung des Einbaus des Hebels. Sie ist in jeder Bauanleitung angegeben. Hier beim
Malroboter vom fischertechnik Hightech Kasten:

/ m |Atencion! 1Al montar el servo observar imprescindiblemente ol orden!

m AMtengdo! Observor obrigatoriamente o sequéncia quando do montagem do servol
® Anenzione! Si deve tassativamente rispettore lo giusta sequenza nel montaggio del servol
B Brumay \

oneHo cobnioaaite NOCNeAoBaTenLHOCTL CHOPKK

Hier ist der Hebel falsch rum.

Im Regelfall sollte die Position passen. Es kann aber in Ausnahmefallen sein, dass die Nullstellung vom
Modell nicht erreicht werden kann, weil im Modell der Hebel an andere Bauteile anschlagt. Da sollte man
den Hebel vor dem Schnelltest abziehen. Auch kann es sein, dass der Winkel, den der Hebel maximal
drehen kann, kleiner ist als der Regler hergibt. Dann sté3t der Hebel an andere Bauteile an. Das sollte man
unbedingt vermeiden.

Die ,,Sache mit dem Schnittstellentest und den Servomotoren.

Es gibt den seltenen Fall, das die Servomotoren unglinstig im Modell stehen. Da hat man im Programm es so
eingestellt, das genau passt und die Hebel nicht an Hindernisse anstoRen — aber —wenn man den
Schnittstellentest aufruft, fahren die Hebel in die Nullstellung und in dem Fall gegen ein Hindernis. Ich habe
das einmal bei einem selbstentworfenen Modell gehabt und man muss darauf aufpassen. Am besten ist es
halt, wenn keine Hindernisse da sind. Es gibt aber auch Modelle wie z.B. die Beine einer Krabbe, wo dann
das Aufstehen ,,schwer* ist, weil alle Beine z.B. waagerecht sind. Um zu verhindern, dass die Servomotoren
nach dem Beenden vom Schnittstellentest sich auf die Mitte bewegen, hilft nur das Abschalten der
Versorgungsspannung der Servos vor dem Beenden des Schnittstellentest.

Hinweis: Modellbauservos brauchen manchmal sehr viel Strom. Es ist ,,moglich®, auch nur die
Steuerimpulse zu nutzen, um z.B. groRere Servos zu benutzen oder viele gleichzeitig. Die Stromversorgung
vom TXT 4.0 ist fur so etwas nicht ausgelegt. Sie kann nur 3 Miniservos versorgen.

Unterschied Analog- zu Digital-Modellbauservos

Fischertechnik hat zwei verschiedene Servos. Das (kleine) analoge Servo, wird fur Lenkungen z.B. bei
Fahrzeugen eingesetzt. Bei dem Add ON Industrial Robots sind es (grofiere) digitale Servos. Die digitalen
Servos, behalten die Position bei, wenn sie keine Steuersignale mehr bekommen. Analoge Servos nicht. Die
Geschwindigkeit ist bei dem digitalen Servo auch gréfer. Eine andere Position wird ruckartig angefahren.
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Servokalibrierung am TXT 4.0

An dem TXT 4.0 kdnnen die maximale und minimale Grenze der Servos 1, 2 und 3 eingestellt werden.
Wéhlen hierzu auf dem Display des TXT 4.0 Controllers / Einstellungen /Servo.

axis 3

M@3 @ ¥8
Servo

Servo 1

= min 610us’ R

max 2300us’ R

TXT 4.0 Einstellung Servos 6-Achsen Roboter aus AddOn: Industrial Robots

Uber + und - kann die maximale und minimale Stellung des Servos in ps eingestellt werden.
Mit R kann der jeweilige Wert auf den Standardwert zurtickgestellt werden.

Die Mittelstellung des Servos ist der Mittelwert aus der minimalen und maximalen Grenze. Somit kannst du
uber das Einstellen der minimalen und maximalen Grenze die Mittelstellung des Servos einstellen. Die
eingestellten Werte konnen (ber die drei Buttons MIN, MID und MAX angefahren und Gberpruft werden.

Die eingestellten Werte werden bei Programmen, bei welchen die Servos programmiert sind, angewendet.
Beim Ausschalten des TXT 4.0 Controllers bleiben die eingestellten Werte gespeichert.

Tipp: Wenn die Servopositionen bei einem neugebauten Modell nicht passen, kann es daran liegen, dass von
einem édlteren Modell die Einstellzeiten noch da sind. Man muss sie nur einfach mit ,,R* wieder
zuricksetzen.

Beim 6-Achsen Roboter vom fischertechnik Kasten AddOn: Industrial Robots, kann man die Achsen 4,5
und 6 damit einstellen. Die Achsen 1 bis 3 sind Encodermotoren, mit Taster an der Nullposition.
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RX-Controller Schnittstellentest
Um zu testen, ob ein Eingang oder Ausgang funktioniert, kann man den Schnittstellentest verwenden.

Am 12C ist der Gestensensor voreingestellt und zeigt die umgerechneten Sensorwerte an (erste Ansicht).
Wie auch beim TXT 4.0 entspricht die Darstellung der Ein- und Ausgange auf dem Bildschirm, der
Anordnung auf dem RX Controller. Die Eingénge befinden sich links und die Ausgange auf der rechten
Seite.

RX Centraliar

Eingénge : Ausgange

Beim Schnittstellentest vom RX Controller, kann man wie beim TXT 4.0 die Eingdnge abfragen und
einstellen. Auch die Motoren und die O-Ausgénge lassen sich einstellen. Nicht vorhanden sind die
Servoausgange und die schnellen Zahler. In der Anzeige unten ist noch der 12C Anschluss zu sehen. Dort
kann man den Sensor auswéhlen und die entsprechenden werden Werte angezeigt.
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: - Hier oder auf der gegenlberliegenden Seite kann man den

RX Controller .
12C Sensor anschlielen.

12C Ansicht des ausgewahlten Sensors:

Gestensensor

Umweltsensor

@ 120

Kombisensor

Ergadnzung RX Schnittstellentest und Programm starten

RX Controller. Wenn eine Bluetooth-Verbindung tber den Schnittstellentest besteht, kann man trotzdem
Programme starten und das Schnittstellentest-Fester bleibt offen. Es erfolgt aber kein weiterer
Datenaustausch zwischen PC und RX Controller. Nach der Beendigung des Programms, kann man sofort
Motoren ansteuern und Taster einlesen.
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BT Smart Controller Schnittstellentest
Um zu testen, ob ein Eingang oder Ausgang funktioniert, kann man den Schnittstellentest verwenden.
Der BT Smart Controller hat die vier Eingange und die zwei Ausgange.

L‘ =5y
ol

Wenn man den anklickt, kommt folgendes Fenster:

Der Schnittstellentest fiir den BT Controller

Eingange Ausgéange

=] Bmgange S Aussgange

Die Eingénge sind links du die Ausgange rechts — wie beim BT Smart Controller.

152



Laufende Prozesse auf dem Controller werden gestoppt.

Beim Starten des Schnittstellentests werden laufende Programme gestoppt und dann die Ein- und Ausgange
angezeigt. Diese Meldung wird kurz angezeigt.
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Eingange (Input-Sensoren) Schnittstellentest

An die Eingénge 11 bis 18 kdnnen folgende fischertechnik Sensoren angeschlossen werden:
Mini-Taster

Reedkontakt

Fotowiderstand

Ultraschall-Abstandssensor

Fototransistor

Optischer Farbsensor

NTC-Widerstand

IR-Spurensensor

Die Auswahl erfolgt mit dem kleinen Dreieck neben dem I1...

1=

Durch die Auswahl werden ankommenden Daten oder Messwerte vom Controller und Robo Pro Coding in
die richtigen Werte umgerechnet und dem Programm (ibergeben. Die Werte des Sensors werden rechts
neben der Auswahl angezeigt.

@8 Mini-Taster A
== Reedkontakt

&*  Fotowiderstand

h Ultraschall-Abstandssensor

%) Fototransistor

’ Optischer Farbsensor

“  NTC-Widerstand

_ . v
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Mini-Taster
Bei einem Mini-Taster sind das 0 oder 1. Beachte, dass der Taster als Offner oder als SchlieRer betrieben
werden kann. Je nachdem wie er am Taster angeschlossen ist.

Taster nicht gedrickt gedriickt
SchlieRer 0 1
Offner 1 0

3 Schlieler

1 Zuleitung

2 Offner

Reedkontakt
Der Reedkontakt ist ein Taster, der auf Magnete reagiert. Ist ein Magnet in der Nahe schlieft er den Kontakt
und es kommt eine 1 am Eingang.

=

Fotowiderstand

Der Fotowiderstand, ist ein veranderbarer, analoger Eingang. Je nachdem wie viel Licht auf ihn fallt, &ndert
er seine Eigenschaft und Iasst mehr oder weniger Strom durch. Der umgerechnete Widerstandswert wird
angezeigt. Wenn keiner angeschlossen ist, wird der maximale Wert angezeigt, weil kein Strom flief3t.

o~
—~

Ultraschall-Abstandssensor

Der Ultraschall-Abstandssensor hat neben der Spannungsversorgung (Rot/+ und Griin/-) ein weiteres
Kabel, das an den Eingang angeschlossen wird. Die umgerechneten Abstandswerte werden angezeigt. Die
ganz alten Ultraschall-Abstandssensoren vom Robo-Interface funktionieren nicht.
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Fototransistor
Beim Fotowiderstand muss man darauf achten wie rum man den Eingang anschliel3t. Der rot markierte
Anschluss vom Fototransistor, muss an den linken Anschluss vom Eingang z.B. 11 und der nicht markierte
Anschluss vom Fototransistor, an Minus oder dem rechten Anschluss vom z.B. I1 . Sonst funktioniert er
nicht. Als Minus kann man sich auch jeden anderen Minus vom TXT 4.0 nehmen z.B. vom Z&hlereingang
oder einem anderen Eingang. Das spart manchmal Kabel.

Achtung!
Anschluss vom Foltotransistor Beim Anschluss des Fototransistors muss auf die richtige Polung geachtet werden

an ein Interface In manchen fl-Anieitungen wird vom richligen Anschluss an die ,Stromversorgung’”
und _Plus-Pol® an die rote Markierung gesprochen. Das ist Missverstandlich

7‘: °l Auch die LED kann nur an -einen- O-Ausgang angeschiossen werden
[I.LM 'J\ So hat man den zweiten O-Ausgang fur andere Sachen frel
T3 d Besser ist os an Plus unten, die LED anzuschlieBRen
* ? Anschiuss an Controller 11-18, Eingangsart: digital 5SkOhm
Griin = Masse/GND Rot = +Plus” = Eingang

TXT 4.0 Controller

= s 1
Wi
T

TXT 4.0 Controller

' 3w

® 5

ONIOFF

Lichtschranke
LED
Grun = Masse kann auch von einem anderan Anschiuss kommaen
Statt die LED an O1 anzuschiiefion. kann man auch den Plus unten nahmen!
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Optischer Farbsensor

Der Optischer Farbsensor hat auch zwei Kabel fiir die Spannungsversorgung (Rot/+ und Grin/-) und ein
weiteres Kabel, das den Farbwert tibertragt. Es wird ein rotes Licht ausgesendet, und je nachdem wie viel
reflektiert wird, entspricht das dem Farbwert O bis 2000. Das muss man meist ausprobieren und ist sehr stark
Fremdlicht abhéngig. Man sollte bei solchen Messungen immer den Sensor gut Abdecken.

-

NTC-Widerstand (Temperaturwiderstand)
Wie beim Fotowiderstand, ist der NTC-Widerstand ein veranderbarer, analoger Eingang. Je nachdem wie
hoch die Temperatur ist, verdndert er seinen Widerstand und der umgerechnete Wert wird angezeigt.

IR-Spurensensor (Spurenfolger)

Der IR-Spurensensor hat auch zwei Kabel fiir die Spannungsversorgung (Rot/+ und Griin/-) und zwei
weitere Kabel, die an zwei Eingénge gehen. In dem Sensor sind unter anderem zwei infrarot LEDs und zwei
Fototransistoren verbaut. Sie funktionieren fast wie Lichtschranken und reagieren auf das Licht was
reflektiert wird. So kann man feststellen, ob der Untergrund Schwarz ist oder eine andere Farbe hat. Je
nachdem wie breit die schwarze Linie ist, kann man damit messen, ob man sich auf der Linie befindet oder
ob die schwarze Linie vorhanden ist, die z.B. einen Bereich umrandet.

Tipp: Man kann auch Bauteile z.B. auf einem Flieband erkennen.

Funktionsweise:

Wie zwei unabhéngige (Reflektions-)
Lichtschranken. Bei einem schwarzen
Untergrund wird kein IR-Licht reflektiert.
Somit ist der Eingang 0. Bei weillem
Untergrund ,,schaltet* die Lichtschranke. Somit
ist der Eingang 1.

== :,__- - Gegenlenken, wenn ein Eingang 1 wird.
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Ausgange Schnittstellentest
Die Ausgange werden als M= Motor oder als O= Out bezeichnet. Ein M-Ausgang hat zwei O Ausgénge.

M1 =01 und O2
M2 = O3 und 04
M3 = O5 und 06
M4 = O7 und O8

Wenn ein M-Ausgang von einem Motor besetzt ist. Konnen die entsprechenden O Ausgénge nicht benutzt
werden. Uber Rechts/Links kann man bei einem Motor die Drehrichtung dndern. Die Geschwindigkeit, mit
der sich der Motor drehen soll bzw. die Helligkeit der LED, wird mit dem Zahlenwert O bis 512 eingestellt.

Wenn ein Motor schlecht lauft oder eine Lampe noch leuchtet, obwohl sie im Programm aus ist, kann es
sein, dass man die beiden O-Ausgange zu einem Motor benutzt hat.

Hinweis: Obwohl auf dem BT Smart Controller O1-04 Ausgénge sind, kénnen die nur als M1-M2 Ausgang
programmiert werden.

Zahler Schnittstellentest

Die Z&hler C1 bis C4 sind schnelle Zahler. Im Gegensatz zu den normalen Eingéngen kénnen sie sehr viele
Impulse verarbeiten. Sie spielen auch beim Gleichlauf von mehreren Motoren und bei Wegstrecken eine
Rolle. Den Zahlenwert kann man wieder auf O setzen.

Man kann diese Eingénge aber auch als ganz normale Eingénge benutzen, z.B. fir Taster.
Im Programm ist es dann z.B. C1 statt des normalen Eingangs I1.

Man braucht also Encodermotoren mit den zusétzlichen Leitungen oder Motoren und einem Taster, der die
Impulse macht mit Leitungen. Die Impulse werden dann z.B. von der Achse eines Bandes (ber ein
Impulszahnrad an den Taster erzeugt.
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Alte Sensoren und Aktoren aus ,,grauer* Vorzeit /Alternativen
Auch alte Sensoren der Késten, wo die Bausteine noch grau waren, lassen sich an die Controller
anschlielen.

Initiator (Industriemodelle) 36237

Die Initiatoren sind Sensoren, die auf Eisen reagieren. Sie verandern ihren Widerstand und wurden an den
Verstarkerbaustein (Silberlingen) angeschlossen.

Diese Initiatoren kdnnen Uber einen Vorwiderstand an andere Spannungen angeschlossen werden. Um auch
etwas die Empfindlichkeit einstellen zu kénnen sollte man ein 10k Q Potentiometer (Regelbarer
Widerstand) nehmen. Der Sensor Plus wird mit dem I-Eingang und der zweite mit dem Minus vom
Controller verbunden. Zusatzlich wird das Potentiometer mit dem Schleifer (Mittelabgriff) an Plus 9V vom
Controller und einer von beiden weiteren Anschliissen vom Potentiometer an den Plus vom Sensor
angeschlossen. Im Controllertest kann man dann das Potentiometer passend den Abstand einstellen.

itiator / Ma r 9

it Magneisnsor @) ]
8-12V :

|mmmmmwmm .| 0]

fischertechnik %‘"ﬁhw e

PRODUKTINFORMATION ST se i OB e @ ]

Summer / Piezo Signal Signalgeber 36119
Der Piezosummer (Weil3/Schwarz) ist ein Signalgeber, der eine Piezoplatchen und eine kleine Elektronik

enthdlt. Wenn man ihn mit Spannung versorgt, gibt er ein akustisches Signal ab. Er summt, hupt ...
Ihn kann man an einen O-Ausgang mit Plus (rot) vom Summer und Minus
(sw) an Masse anschliel3en.
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Sensoren Aktuell / Alt

Auch alte Sensoren lassen sich an die neuen Controller anschlieen. Es &ndern sich aber die Abfragewerte in
den Programmen. Die muss man halt selber anpassen.

Hier eine Ubersicht von Sensoren und LEDs. Bei den LEDs gibt es bei den Industriemodellen auch noch
eine 24V Variante der L/Lichtschranken und W/Weifl3en LEDs.

Lampe

Sensoren/Lampen/LED

Alare Version: Schiaud-Lampa
- Stecklampe

Altere Gabellichtschranke

TR BTN

-

32387

| Gabeltichtschranke, § V.,
impulsausgong

collector
Photo-interrupter, 5 V,

coltector

Beim alten Computing Roboter, gab es
Gabellichtschranken. Die funktionierten an den
,Homecomputern®, weil diese auch weniger mit
dem Betriebssystem zu tun hatten und somit mehr
Zeit fur die Schnittstellen hatten. Bei heutigen PCs
und somit auch bei dem fischertechnik TXT 4.0 Controller, sind schnelle Z&hler in der Hardware (,,auf der

Platine*) eingebaut. Auch ist von damals zu heute, die Spannung unterschiedlich.
Somit kann man die nur mit folgender Schaltung an
den TX/TXT und auch den TXT 4.0 /RX

anschlieRen:
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Elektromagnet
Es gibt auch einen ,,aktuellen* Elektromagneten und welche aus ,,grauer” Vorzeit.

/g 142 504 : 7‘

Anschluss von den Polen ist egal. Zum Lésen sollte man kurz die Spannung umkehren. So bleiben die
Eisenteile nicht kleben. Man kann auch Tesafilm auf den Magneten kleben. Dann kann man ausprobieren ob
nicht auch ein O-Ausgang reicht statt eines M-Ausganges. Es gab auch eine Bauform mit einer Spule.

60470
(3313241)

Feuchtigkeitssensor
Es gibt auch einen ,aktuellen* Feuchtigkeitssensor und welche aus ,,grauer Vorzeit.

70070_fu 36718
Er kann sowohl Analog tber die Widerstandsmessung als auch Digital als Ndssesensor verwendet werden.

Reedkontakt

32394
Den Reedkontakt gab es auch in anderen Bauformen. Wird wie ein Taster verwendet.
Magnetventil
v e i Magnetventil / Magnet valve
besteht aus / consisting of:
36083, 32320, 32353, 32354,
32455, 32363

o

Ventil mit Elektromagneten. Ansteuerung wie der Elektromagnet.

Magnetventil von fischerfriendman (FFM)
FFM 3/2 Magnetventil Es gibt 12V und 9V Ventile. Fur

Kabel
) [ Akku-Betrieb, besser die 9V Variante nehmen. Die gibt es
(E)r?ttllgfl:ﬂ;_ | 7] nur bei fischerfriendsman.
2 B. fiir Drossel : 1‘_ Mit diesen Ventilen ist es auch mdglich Vakuum zu
Luft schalten.
Luft Eingang
Ausgang
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Schrittmotoren

32311 | Schrittmotor, bipolar,6 V,
7,5° Schrittwinkel,

11 Q Strangwiderstand
Stepper motor, bipolar, 6 V,
7.5° step angle,

11 Q colil resistance

ol I

-
g S
¢

Die alte Bauform der Schrittmotoren wird sehr sehr hei3. Man sollte darauf verzichten diese mit dauer 9V
anzusteuern. Besser die in der Programmierung beim Halten abschalten oder mit niedrigem PWM Wert.

fischertechnik hat beim 3D-Drucker Nema 14 Motoren benutzt. Die kann man ohne
weiteres mit 9V ansteuern.

Wenn man (preisgunstig) welche ansteuern mochte, kann man Nema 17 z.B. von Pollin.de nehmen. Da
muss man nur einen Achsadapter dazu haben. Normalerweise braucht man 4 Anschliisse, also 2
M-Ausgéange zur Ansteuerung eines Schrittmotors. Mit einem Trick kann man auch 3 Schrittmotoren mit 3x
M-Ausgéngen steuern, indem man jeweils zwei der Adern jedes Motors auf einen M-Ausgang legt. Den
muss man halt immer auf die gleiche Polung am Ende des Schrittes lassen. Der Nachteil ist aber ein
,»Zittern®™ der nicht angesteuerten Motoren. Im Normalfall ist das ohne Belang, da das nicht auf die weiteren
Achsen Ubertragen wird, weil ein Getriebe dazwischen ist. Man hat so aber noch zwei Ausgange frei. z.B.
fur einen Magneten, der einen Stift nach unten zieht. Damit kann man einen Plotter bauen.

Plotter von 1985 mit 4 M-Ausgangen.  Funktionsweise vom Schrittmotor, wie rum die Spannung anliegt.

Ultraschallsensoren
Von den Ultraschallsensoren gibt es zwei Varianten. Einmal die fiir das altere Robo Interface (zwei Kabel)

und das neuere fir den TX/TXT/TXT 4.0/RX mit drei Kabeln.

Die alteren Ultraschallsensoren fiir das Robo Interface mit zwei Kabeln, kann man nicht an den neueren
Controllern anschlief3en.
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Tipp: Ubersicht der Motoren von fischertechnik

Eine Ubersicht aller aktuellen und bisherigen Motoren von fischertechnik. Es kommen noch wenige
spezielle Motoren dazu, die z.B. bei Schaufenster- und Messemodellen, die aber genauso angeschlossen
werden konnen.

Ubersicht ft-Motoren ey e
T o = Motorwerte {ca. siehe fipedia und ft) s
N seloen Gehduse, £
LR S B

2

M-Motor ca. 5.000 Uimin 0,135 A
(mol-3: 3-6V. max. S00mA)

Powermot Getriebe/Farben

Anbau-

Igarashi-Motoesn haden 124
1:125 ca. 38uimin
1312 ¢a 17 wimin

Ich selber verwende auch (eher selten) die grauen 6V Motoren an den fischertechnik Controllern. Eine
Garantie, dass es auch bei anderen funktioniert, méchte ich aber nicht abgeben. Die 4,5 VV Motoren sind
Sammlerstiicke und werden nicht angeschlossen.

24V Motoren laufen so nicht an den Controllern.
Auch die Quadratur-Encodermotoren (=2x Encoder) sind eher eine seltene Ausnahme bei fischertechnik

Kompressor Luftpumpen / Vakuum

Von der Firma Pollin gibt es kleine Luftpumpen (330068). Im Gegensatz zu den fischertechnik
Kompressoren haben die noch einen zusatzlichen Anschluss. Hier kann man auch Vakuum entnehmen.
Ft-Fans haben fiir diese Pumpe ein Gehduse gemacht (3D-Drucker), was zu den fischertechnik-Nuten passt.

Mit einem Magnetventil von fischerfriendsman.de (+Drossel), kann man dann auch Vakuum schalten.
Siehe dazu auch das Forum der ftcommunity.de:

https://forum.ftcommunity.de/viewtopic.php?p=62042
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Die Controller und deren Mdoglichkeiten (Controllerkonfiguration)

TXT 4.0 Controller (Alle Fahigkeiten)

et basaiintey [COCEY

B eig o 8 8 E

Folgende Anschlussmdglichkeiten hat der TXT 4.0 Controller:

Eingédnge -> 11 bis 18 (Input)
Ausgénge -> O1 bis 08 (Output)
Motor -> M1 bis M4 (Motor)
Zahler -> C1 bis C4 (Counter)
EXT1 und EXT2 (Extension) -> 12C (Gestensensor...) Name
USB1/2 -> (Universeller-Serieller-Bus) Kamera, USB-Stick / PC

-

Input

» TXT 4.0 Controller

Output

1) PROGHAM D)
N e bavey

Motor

Servomotor

HHHHE]E

fiaschertochnii s Counter / Digital Input

O

onarr

12C

TXT 4.0 Controller USB1

In der Robo Pro Coding Darstellung vom TXT 4.0, ist rechts oben eine blaue LED zu sehen. Die zeigt je
nach Farbe an, ob der Controller verbunden ist oder nicht.
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Eingange (Sensoren)
Folgende aktuellen fischertechnik Bauteile kann man an einen Eingang vom TXT 4.0 Controller
anschlielen:

Mini-Taster (Taster Offner oder SchlieRer, Schalter...)

Reedkontakt (Magnetischer Taster)

NTC-Widerstand (Temperaturmesser)

Fotowiderstand (Lichtsensor)

Ultraschall-Abstandssensor (Entfernungsmesser) (nicht BT Smart Controller)
Optischer Farbsensor (Farbenerkennung)

IR-Spursensor (Zweifacher Hell-Dunkel Sensor)

In Robo Pro Coding sind diese fischertechnik Sensoren Bauteile griin dargestellt:

- e _

Die Eingénge gehen von 11 bis 18. Ein Eingang z.B. Taster wird an 11 und an
dem rechts danebenliegenden Minus angeschlossen. Da Robo Pro Coding nicht
wissen kann wo was angeschlossen ist, muss man nun den Taster auswahlen
(links Klicken) und an den Input hinziehen.

' |-Eingénge mit Minus rechts davon am TXT 4.0

gig 0 8 8§ €

Den Taster kann man nur an Input oder "Counter/ Digital Input" anschlieBen. Wo anders, z.B. an den
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Motorausgang, geht es nicht. Wenn man mit dem Cursor auf das 11 links klickt, erscheint eine Auswahl der
Eingénge 11 bis 18.

Man kann hier auswahlen an welchem Eingang der Taster angeschlossen ist. Hier wahlen wir 11 aus.
Darunter ist ein weiterer neuer leerer Eingang entstanden, wo weitere Taster oder andere Sensoren
hingezogen werden konnen.

Ausgange (Aktoren)
Folgende fischertechnik Bauteile kann man an einen Ausgang anschlie3en:

LED (LED, Lampe...)

3/2-Wege-Magnetventil (Druckluftventil An-Aus)

-

- ‘

Kompressor (Drucklufterzeuger)
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Unidirektionaler Motor (Motor der nur in einer Richtung lauft, An-Aus)

— [ 4

I Controlier

p -]

— 0@
——— I Eingang h 3/2-Wege-Magnetventil

= - [ aome |
=
' Jahler
I A . Unidirektionaler Motor

©

[

Die Ausgéange gehen von O1 bis O8. Um einen z.B. Motor anzuschlie}en, muss man den Motor mit O1 und
Minus verbinden. Welcher Minus beim TXT 4.0 ist egal. Man kann das Minus links neben den Tastern oder
rechts unten, neben den Countern nehmen.

Unidirektionaler Motor
Ein "Unidirektionaler Motor" kann nur an einen Output angeschlossen werden. Um einen anderen Output zu
benutzen, muss man auf das O1 links neben den "Unidirektionaler Motor" links klicken und dann den

entsprechenden Output auswahlen.

Unidirektionalor Motor
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Schaltung / Verkabelung LED und Unidirektionaler Motor
TXT 4.0 Controller Ausgang

Verkabelung O1 ...

lMomr

'Mowr
_ [

Man kann auch Encodermotoren als ,,normale* Motoren benutzen.

!
L b

TXT 4.0 Controller

—

LED

Grun = Masse kann auch von ginem
anderen Anschluss kommen

() H Howey 2024

Tipp: Handhabung fischertechnik Ventil

3/2-Wege-Magnetventil

; : 8V DG ! 130 mA Aktuele Baufarm
Bei Pneumatic Robots:

Geschaltet

W1 (P) Oruckiuftansehluss

Nicht Geschaitet

1(7)

b ¥ern 2 (A) 2linderacachluss 208
& Entliiftueg vom
Zylinder

3 (R} Emaihung

Neue (Alte] Bezeichnung
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Motor
Bei "Motor" kdnnen folgende fischertechnik Bauteile angeschlossen werden:

Motor (fischertechnik Motoren)

Encodermotor (Motor mit einem Impulsgeber (ca. 63 pro Umdrehung))
Servomotor (Motor mit Getriebe, den man um einen bestimmten Winkel
drehen kann, z.B. flr die Lenkung)

- 3 _

Comtroller

.IHCJ'M;

Aungang

| zatstor

Der Unterschied von Ausgang und Motor ist derjenige, dass jeweils zwei O Outputs ein M-Ausgang sind.

01 und O2 sind M1
O3 und 04 sind M2
O5 und O6 sind M3
O7 und O8 sind M4

Wenn man wie im vorherigen Beispiel bei "Ausgang" den O1 belegt hat,
kann man nicht mehr M1 auswéhlen. Andersherum, wenn man z.B. M2
bei "Motor" mit einem Motor belegt, kann man bei "Ausgang" nicht
mehr O3 und O4 auswahlen.

Ausgange am TXT 4.0 Controller
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Auswahl des Motorausganges

Wenn die Drehrichtung vom Motor nicht mit dem im Programm bereinstimmt, die Stecker am Motor oder
die Stecker am Controller tauschen.

Zahler
ClbisC4

Man kann Impulse auf zwei Arten zéhlen. 1. man nimmt einen normalen I-Eingang oder
2. vor allem wenn es viele, schnell hintereinanderkommende Impulse sind, den Zahler
(C = Counter). Jedem M-Ausgang ist ein Counter zugeordnet. So hat M1 den C1, M2
den C2, M3 den C3 und M4 den C4.

Am Encodermotor sind hinten drei Pins, wo man ein Kabel anschlieen kann und mit
Plus, Minus und dem Countereingang verbindet. Man kann aber auch beliebige Impulse
tiber ein Impulszahnrad und einem Taster zahlen. So kann man z.B. die Umdrehungen
an einer Welle z&hlen, die von einem S-Motor angetrieben wird.

Anschlisse am Encodermotor der schnellen Zahler.
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Encodermotor an M3

Ausnahme Quadratur-Encodermotor. Man kann auch diesen Motor
an die Zéhler anschlielen. Sie haben zwei Encoder und belegen
somit zwei Zahler. Die Auswertung muss man aber selber
programmieren, da sie so in Robo Pro Coding nicht vorgesehen ist.
Man kann sich aber damit behelfen, dass man ihn Gber einen Zahler
steuert und die Werte mal zwei nimmt. Die genaue Ermittlung der
Drehrichtung muss man auch selber programmieren. Es gibt im Netz
und auf der ftCommunity Seite Umbauanleitungen von normalen
Encodermotoren zu Quadratur-Encodermotoren. Es ist aber die
Frage, ob man das unbedingt braucht, da man normalerweise weis
wie rum man den Motor ansteuert bzw. ob man eine so hohe
Auflésung braucht.
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Encodermotor M3 und Zahler an C3. Es ist wichtig, dass der richtige Motorausgang mit dem richtigen
Zahlereingang genommen wird. Damit kann man unter anderem mehrere Motoren gleich schnell laufen
lassen. Das ist dann wichtig, um z.B. einen Roboter geradeaus laufen zu lassen.

Hinweis Encodermotor:
Man kann einen Countereingang auch als normalen Tastereingang (offen/geschlossen) einsetzen.

Encodermotor

21,1:1
63,3 Impulse

21,11
= 63,3 Impulse

Altere Bauform

21.3:1
= 63,9 Impulse

L 4mm/2,6mm
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12C
12C ist ein Bus, an dem man momentan drei fischertechnik Sensoren anschlielen kann. (Siehe dazu mehr
unter Hinweis)

RGB-Gestensensor (Farbe, Entfernung, Geste)

Umweltsensor 6-Pin oder 10-Pin (Lufttemperatur, Luftfeuchtigkeit, Luftdruck)
Kombisensor 6-Pin oder 10-Pin (Triaxial Gyroskop, Triaxial Beschleunigungssensor,
Kompasssensor)  (Triaxial = 3-Achsen)

Pinbelegung
fischertechnik

TXT 4.0 Controller
EXT1 + EXT2 -Buchsen

Belegung
+3,3V
GND
CANL
CANH
SCL
SDA

N W =
o AN

Es gibt 6-Pin und 10-Pin Sensoren. Um die 10-Poligen Sensoren an den TXT 4.0 anzuschlieen muss man
einen Adapter oder sich ein Spezialkabel benutzen. Die 10-Poligen sind vorher fur den TXT mit 5V gebaut
worden. Sie funktionieren, meines Wissens, aber alle auch mit den 3,3V an dem TXT 4.0.

Man kann sich diese Adapter oder Spezialkabel selber bauen. Anleitungen gibt es im Netz und auf der
fischertechnik Communityseite.

Hinweis fur sehr weit Fortgeschrittene:

Man —kann- auch andere Sensoren oder Gerdte, wie ein Raspberry Pi Pico, an den 12C Bus anschlie3en. Die
missen aber 3,3V am 12C haben oder man muss einen Levelshifter dazwischenschalten. Der macht dann
aus den 5V Signalen 3,3V Signale.

Es gibt zwei Mdglichkeiten 12C auf dem TXT zu programmieren:

1. Die ft-Sensoren iber Robo Pro Coding. Fiir diese Sensoren sind spezielle Blocke vorhanden, die dann mit
einer LIB-Datei den entsprechenden Python-Code erzeugen. Diese LIB-Datei ist schon auf dem TXT 4.0
vorhanden und entsprechende Beispiele sind vorhanden, wo man sich anschauen kann, wie fischertechnik
das gemacht hat. Auch libergeordnete Befehle wie das Initialisieren vom 12C Bus oder die Startsequenz vom
Sensor sind bereits vorhanden und werden automatisch eingefiigt, wenn man bei der
Controller-Konfiguration, den entsprechenden Sensor an den Controller in Robo Pro Coding anklickt.

2. Eigene Programmierung oder (fischertechnik-)"fremde" Sensoren, kdnnen nur mit Python direkt
programmiert werden. Dazu werden Python-Code-Blocke eingefugt. Es wird -kein- Sensor bei der
Controller-Konfiguration angeklickt. Blocky weil3 somit nicht, dass er vorhanden ist.

Man muss sich selber um die Initialisierung vom 12C Bus und den Sensoren kimmern. In der Regel macht
man eigene Python Bldcke in Blocky wo man die Initialisiert, Schreibt und Liest. Man kann auch ganz auf
die Grafische Programmierung verzichten und nur mit Python programmieren.

-Niemals- den TX-Controller mit 6-poligem Anschluss (5V)
mit dem 6-poligem Anschluss des TXT 4.0 (3,3V) verbinden!!!

Weiterfuhrendes zu 12C weiter hinten im Kapitel ,,I2C flr Experten (Seite 405).

Axel Chobe hat weiterfiihrende Informationen zu 12C in einer PDF zusammengefasst:
http://chobe.info/dokus/12C.pdf
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USB

Der TXT 4.0 hat zwei USB-Anschlisse. USB1 wird fur die Verbindung zum PC genutzt. USB?2 ist flr die
USB-Kamera von fischertechnik vorgesehen. Neben der Kamerafunktion kann man auch das Mikrofon der
Kamera benutzen.

- 1
o Suche O\
m—————— — | , LET e
o : = — I Controller

Ausgang

=
& ]
Motor

I Zahler

I 12C

Es ist auch mdglich eine PC Kamera zu nutzen. Es gibt Kameras die fest verbaut sind z.B. in Laptops oder
,freie” die man in den USB-Port vom PC einsteckt. Wenn die fischertechnik Kamera in den TXT 4.0
Controller eingesteckt wird, kann das Programm auch auf den TXT 4.0 Controller geladen werden und dort
laufen. Ob nun auch andere Kameras am USB vom TXT 4.0 Controller funktionieren, habe ich selbst noch
nicht ausprobiert.

Die Kamera kann in der Verbindung mit Robo Pro Coding sehr viel. Farben erkennen, Linien erkennen und
Veranderungen wahrnehmen, Balle in Grof3e und Position erkennen und vieles mehr. Auch kann man
Spuren folgen, die sogar farbig sein kdnnen.

Eine Kamera kann man nicht an den RX- oder BT Controller anschliefl3en.

Fir fischertechnik-Profis:
An den USB-Anschluss kann man auch einen USB Stick anschlielen, um z.B. Dateien zu tbertragen.
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Unterschied vom TXT zum RX Controller / Controllerkonfiguration

Im Grunde kann man ,,fast* alle Sensoren, die am TXT 4.0 Controller laufen auch an dem RX Controller
anschliel3en.
Es gibt jedoch Einschrdnkungen Z.B:

- Schnelle Zahler
Es gibt keine schnellen Zahlereingange.

- USB Kamera
Man kann keine Kamera an den Controller anschlief3en

.- Weitere Controller
Es ist noch nicht abschlieRend geklart, ob man mehr Ein- und Ausgénge bekommen kann, wenn
man mehrere RX Controller koppelt.

Unterschied vom TXT zu BT Smart Controller / Controllerkonfiguration

or0 = 00

+ -

y ‘O
120 O —
l seiect | @ l
130 O O O
uolo o Ow

W L
Im Grunde kann man ,.fast* alle Sensoren, die am TXT 4.0 Controller laufen auch an dem BT Smart
Controller anschlieRen.
Es gibt jedoch Einschrédnkungen z.B.:

- Schnelle Zahler
Es gibt keine schnellen Zahlereingange.

-USB/I12C
Man kann keine Kamera und 12C Sensoren an den Controller anschliefRen

.- Weitere Controller

- Keine Ultraschall/Abstandssensoren
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Robo Pro Coding

Programme erstellen. Schritt fir Schritt
Man fangt mit einem Hauptprogramm ,,Programmestart“ an. Das muss immer vorhanden sein, auch wenn es
"leer" ist. Hier ist noch automatisch, zusétzlich ,,dauerhaft wiederholen/mache* dabei.

Teshartustod £3 #1600 Fer Doy Cp—— I

Lernstufe
Je nachdem welche Lernstufe man anwahlt, werden mehr oder weniger Moglichkeiten angezeigt.

1 Einsteiger
2 Fortgeschrittene
3 Experten

Lernstufe wahlen

n Einsteiger
uNChiegencs FLOCH

n Forigeschritiene

Alle AKICren und SEnuorbitcke, Varlatien und

Experten
a8

Alle AN30ren und Semsorhidcks Liddan Varabien ond Fastonan

‘hh“ — m

Bei Stufe 1 Einsteiger hat man nur Aktoren, Sensoren und Verarbeitung. Ab Stufe 2 kommt
Kommunikation hinzu. Bei den Reitern und Blécken kommen immer mehr hinzu.

Bei "Ausgang" kann man nun Schalten (An/Aus) oder eine Geschwindigkeit/Helligkeit einstellen.
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Moctmrtectvsh £3 5000 1 9 I

Hier die verschiedenen Auswahlmdglichkeiten.

Nehmen wir mal "setze Motor" mit Geschwindigkeit und ziehen es in unser Programm.

e e L B =g furias |

Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache & setze Motor Geschwindigkeit

Hier wird der Motor, den wir in der Controllerkonfiguration an den O1 angeschlossen haben, von Robo Pro

Coding automatisch eingesetzt und mit der Geschwindigkeit 512 angesteuert.

Wenn wir das Programm mit an O1 angeschossenem Motor laufen lassen wirden, hatte der Motor immer
die maximale Geschwindigkeit. Wenn man die 512 durch z.B. 200 ersetzt, 1auft der Motor langsamer. Man
kann also mit der Angabe "Geschwindigkeit" zwischen 0 und 512 wéhlen, wie schnell der Motor lauft.

Die Schleife "Programmstart” mit "dauerhaft wiederholen" lasst den Motor dauerhaft mit 512 laufen.

512 ist die maximale Geschwindigkeit.
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Herzlichen Glickwunsch!
Sie haben ihr erstes laufféahiges Programm geschrieben!

Programm laufen lassen (Blaue Kopfzeile)
Um ein Programm laufen zu lassen, muss man auf das Playsymbol gehen.

Wenn man den anklickt, wird das Programm (bertragen und gestartet.

Programm stoppen
Um ein Programm zu stoppen, muss man auf Stopp driicken. Der Programmablauf wird beendet.

Man kann das laufende Programm auch stoppen in dem man den Controllertest aufruft.

Rechts neben der Blocky Ansicht, kann man sich das gleichwertige Pythonprogramm ansehen.
Das, was man mit dem Blocky "gemalt™ hat wird zeitgleich in ein Pythonprogramm umgesetzt.
Auch wenn man Python nicht kann, erkennt man gleiche Sachen wie O1 oder 512.

Wenn man nur Robo Pro Coding mit Blocky machen mdchte, kann man sich die Pythonansicht auch
verkleinern, in dem man auf die Trennlinie geht und diese nach rechts zieht.

Hinweis zu anderen ,,Test-“ Programmen
Es gibt vom Controller TXT 4.0 und von fischertechnik Kasten fertige Programme zum Testen und
Ausprobieren. Einfach mal bei einem neuen Projekt (Kastenauswahl) Beispiele reinschnuppern.
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Ein Programm erstellen — Schritt fir Schritt
Die Programme sind auch auf andere fischertechnik Controller tbertragbar.

Ausgegraute Controller und Blocke

Wenn ein Controller ausgewéhlt wurde, hier der BT Controller, kann kein weiterer Controller ausgewahlt
werden. Sie sind "ausgegraut".

Meistens liegt es daran, dass in der Controllerkonfiguration kein Controller angewahlt wurde.

Wenn dort der passende Controller ausgegraut ist, wird es ein Fehler beim Erstellen des Projektes gewesen
sein. Man kann es neu machen oder den Controller wechseln. Schneller wird es sein, mit dem Projekt neu
anzufangen.

=

Man kann "ausgegraute” Sensoren nicht an den jeweiligen Controller anschlieBen, wenn diese daftr nicht
geeignet sind. Hier beim BT Smart Controller ist das der Ultraschallsensor. Einzige Abhilfe ist hier, einen
anderen Controller zu nehmen.

Manchmal sind die Blocke aber auch ausgegraut, weil noch nichts angelegt wurde. Z.B. erscheinen die
Bldcke bei den Variablen nur, wenn eine Variable angelegt/erzeugt wird. Es wird auch ein Feld oberhalb der
Blocke angezeigt, worauf man klicken kann, um das anzulegen. Gleiches gilt fur die Fernbedienung.

179



Schritt flr Schritt Programm: Motor laufen lassen TXT 4.0
Unter Motor werden die M-Ausgange gesteuert.

Mechertuchob &3 10 Py Cong _

i stoppe Motor b

. R
-
7 setze Motor BR [TCE® Geschwindigkeit * 3]

Es wird der Motor M1 bis M4, links/rechts und die Geschwindigkeit 0-512 eingestellt. Hier kann man auch
den Motor aus machen, in dem man den Motor mit Geschwindigkeit ,,0° ansteuert.

echartochah e ROBO Pro Coding reazm ]
.

"
e Moter STTAINCTIEN Gescirmnchohett T
e Motor RLACRITEN (20NN Ganchwindighe SEIEY

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache & setze Motor EE4MIIIEM Geschwindigkeit ® 3V}
-G TXT_M_M2 - Geschwindigkeit
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Bei diesem Programm wird der O1 Motor und der Motor am M2 links mit jeweils 512, also der vollen
Geschwindigkeit angesteuert.

Auch wenn wir die Reihenfolge der Motoren &ndern, lauft das Programm gleich wie das vorherige ab.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

oYY TS TXT_M_M2 - Geschwindigkeit
" setze Motor [ ICEEM Geschwindigkeit * 1P

Nehmen wir nun einen Logikblock dazu

P —— ’ -

=
|

B

|

|

|

[t}

|

|

|

=
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Lemstufe + falls

Suche mache
Aktoren
I + falls
Ausgang
mache
I Motor
sonst
I Sound

Sensoren .

g Jund - [0
I Eingang
I Zahler m

Verarbeitung .

I Schleifen
I util

| Importe

In dem Fall der oberste falls/mache und setzen ihn unter den zweiten Motor, in der Dauerhaft wiederholen
Schleife.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache & setze Motor REAR I FER [[1°EM Geschwindigkeit
setze Motor [ {TICI I Geschwindigkeit ® 53

Nun klicken wir den Motor am O1 mit der rechten Maustaste an und wéhlen Duplizieren.

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache & setze Motor jp. 8N i Geschwindigkeit

hwindigkeit

Duplizieren

Kopieren

Kommentar hinzufiigen
Baustein zusammenfalten

2 Bausteine Ioschen

Wir mussen diesen nun etwas in das "falls/mache" verschieben.

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache @ setze Motor IT7ZE® Geschwindigkeit

setze Motor Geschwindigkeit *53F3

Nun andern wir den Wert 512 auf 200. Dazu klicken wir auf die 512.
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Wert andern:

Name

200

ABBRECHEN “
Hier die 200 eingeben.

Das Programm wurde noch nicht laufen, da am "falls" noch was fehlt. Dazu gehen wir auf "Eingang"
e

Aktoren

gebfinet
A It Mini-Taster EX (T2 00 <:I

Mator

|
)

* Ist Uttraschallsensor BRI Abstand X8 - )

Sound

Seneomn o lst Farbsensor I8 Wert I8 - [)

m I8t IR-Spursensor ERM Status EX8 - [

| 2ahler

“* Ist Fototransistor RN [TEN

Verarbeltung .«

I hogh we  ist Fotowiderstand SN Wert 0N < )
l Schleifen

I uth Ist NTC-Widerstond B0 [0 290 ()

und wéhlen "ist Minitaster... gedffnet" aus und ziehen es zum "falls".

So sollte das Programm nun aussehen:

Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache " setze Motor RO 7Rl [[=EM Geschwindigkeit *[3F3
setze Motor Geschwindigkeit *J§:3F3
+ falls ' ist Mini-Taster [z i I8
mache & setze Motor Geschwindigkeit ®F0}

Von Robo Pro Coding ist automatisch "I11" ausgewahlt worden. Wenn wir das Programm laufen lassen
wirden. Werden beide Motoren laufen, wobei man mit dem Driicken und Loslassen des Tasters, die
Geschwindigkeit des Motors an O1 &ndern kann.

Nun kann man mal die beiden Teile von dem O-Motor l6schen. Den M-Motor kann man wieder duplizieren
und den unteren Eintrag von "links" auf "rechts" &ndern. Das Programm &ndert nun beim Betétigen des
Tasters die Laufrichtung vom Motor M2.

Das Programm sollte nun so aussehen:
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Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache & setze Motor [RAMT7EN [[T2XM Geschwindigkeit * 33
+ falls AN TTEESC A TXT_M_I1 - | geoffnet - |
mache " setze Motor [LUTI 7N [Z X8 Geschwindigkeit */[3F)

- )

Beschreibung siehe unteres Programm.
Frage:

Was wirde sich dndern, wenn man statt des Motors eine LED an M2 anschlie3en wiirde?
Antwort:

Je nachdem wie rum man die LED angeschlossen hat, leuchtet sie und wird beim Tastendruck
ausgeschaltet oder umgekehrt.
Das Kann man z.B. fir das Ruckfahrlicht verwenden.

Frage:
Was wirde sich &ndern, wenn man statt des Motors eine Glihlampe an M2 anschliefen wiirde?
Antwort:

Die Lampe wirde immer gleich leuchten. Wenn man einmal die Geschwindigkeit z.B. von 512 auf
200 andert, wurde sie unterschiedlich hell leuchten.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + falls EAVTIRFECA TXT_M_I1 - | gedffnet «
mache @ setze Motor JRal N IEN [TT2EM Geschwindigkeit

sonst & setze Motor QLA IEN 5 7EM Geschwindigkeit

Nicht nur der Unterschied das hier M1 statt M2 ist, sondern auch hier wir der Taster abgefragt und dann erst
entschieden, ob er Links oder Rechts drehen soll. Beim oberen Programm wird der Motor Linksrum
angesteuert und dann abgefragt, ob der Taster gedriickt ist und dann erst rechts rum laufen gelassen. Der
Motor wird also —immer- ganz kurz Linksrum laufen gelassen. Meistens merkt man das aber nicht.

Die bessere Programmierung ist aber die untere.
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Programme/Projekte speichern
Im Burgermeni speichert man Projekte (ber Exportieren.

= fschertechnik ma ROBO Pro Coding

Es erscheinen zwei Mdglichkeiten:

Einen Ort auswahien, an den das Projekt exportiert werden soll

L 4

H sk
18

ol N
o~ \
{ J
\ J

Loaal Rashetiechnk (G20 ab

ABNIRSE THEN

Lokal ist auf dem PC und GitLab der fischertechnik Cloud. Wenn man auf Lokal" und "néachste" klickt,
kommt bei Dateiname "Untiteld", ohne Namen. Man hier einen Namen z.B. Test1 eingeben und auf
"Exportieren™ klicken. Das Programm wird in dem Standartordner vom Browser fur Downloads
gespeichert. Das ist meistens "Downloads", kann aber auch ein anderer sein. Da sollte man drauf achten.
Durch die Eingabe des Namens "Test1" hat auch das Projekt den Namen Test1l bekommen.

Hinweis: Fir die kostenlose fischertechnik Cloud muss man sich einmalig anmelden. Passwort merken!!
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[ — m

o

Man kann es auch umbenennen, wenn man auf Test1l mit der rechten Maustaste klickt.
Hier nun Test2 und OK.

Projekt umbenennen

ABBRECHEN “

Wenn man nun noch mal exportiert, wird Test2 als Name angegeben. Man kann also verschiedene
Versionen oder Zwischenstufen, des Programms was man speichert, erzeugen.

Wenn man den gleichen Namen nimmt, wird das vorhandene Programm Uberschrieben. Das gilt auch fur
die ft-Beispielprogramme, wenn man diese z.B. sich runtergeladen hatte und diese in einem Unterordner
sind. Wenn man also Veranderungen vornimmt, sollte man auch den Namen oder Nummer andern. Besser
ist es sich einen anderen Ordner zu erzeugen und dort die eigenen Programme speichern. Auch sollte man
dem Ordner und den Programmen einen aussagekraftigen Namen geben.

Hinweis: Es kann sein, dass Robo Pro Coding beim Speichern, die Leerzeichen in Unterstrich andert. Das
kann auch erst beim zweiten Mal speichern Passieren.
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Schritt fur Schritt - Programm Lichtschranke mit dem RX Controller
RX Controller

RX
Controller

F . Dauvarficht
o= I

Lichtschranke

:——
-
i
-
A
v

LED
Man kann auch so eine Lichtschranke aufbauen. Besser ist es aber statt dem O1 Ausgang einen von beiden

Plus-Buchsen unten zu nehmen. Auch diese werden beim Ausschalten vom Controller mit abgeschaltet.
Starten wir ein neues Projekt.

Beispiel hier ist mit Lernstufe 3. Deswegen werden hier mehr Symbole angezeigt. Man kann das aber auch
mit Lernstufe 1 machen.

- H e "
2 B-

Unter Controllerkonfiguration ist der RX Controller schon farbig, weil er mit Robo Pro Coding verbunden
ist. Die beiden anderen Controller sind nicht verbunden und somit ausgegraut. Klicken wir mal auf den RX.
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An dem RX Controller sind noch keine Bldcke angeschlossen.

U
;

Gehen wir auf Eingang und klicken auf den Fototransistor

Der Fototransistor wird auf dem RX Controller abgelegt

Klicken wir auf Ausgang und wahlen die LED.
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Und ziehen sie an den Ausgang. So sollte die Controllerkonfiguration aussehen.

= ¢

i

Klicken wir auf Hauptprogramm

z [~ @]
= e TR —
= |
=8 .
|.
=1
= | X
I:>_‘g 1w -
o =
l....
S -
I.

Und dann auerogik und kicken auf ,,Falls mache*

Der Baustein wird ausgegraut abgelegt
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Programmstart
| E<:| dauerhaft wiederholen
| + falls

Und muss nun an die richtige Stelle bei ,,dauerhaft Wiederholen‘ abgelegt werden.

™ . I . .n - -
" ! -_|TT)rTs
: L
‘‘‘‘‘‘ =) ~ _— i
) = o
T
| —— =
e — ]
- g | L e ]
- )
WIS =TT
I VO [ —— ==
! AT !
a0
1 pe——— T :
L =] i L ~—w=eo O
TR s ]
| i
' WTITI It L ==
{ \ )
| L T | P——
' L ] ! _

Hier klicken wir auf Eingang. Der Fototransistor ist aber noch nicht sichtbar (Lernlevel 3 = mehr Blocke)
und man muss mit dem Mausrad nach unten scrollen.

e Posas
= - - = |~
R
' s = - T
R ]
el —— = |
T === ; <—
- f = Tets e = 0 bangang wvet
- |— ... |
==
L == e
5 L oneia =
TS Ve W B

.

i

L

Der Block wird abgelegt. ..
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und muss an das ,,falls* riiber gezogen werden.

e T
= =
=
I
:

B

e

E

I-

[—

Gehen wir nun auf Ausgang
== —— = =
L= LT ===

<Y r/
! exmmemTy
! L == =]
) [ B
} a3
! =
===
| ————as um}
L= N
L ==
Ausgang "setze LED an" anklicken
T TEEXET

1t

B

T T T Tl
i f EREERE

und an das mache rtiber ziehen.
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Wenn wir dieses Programm starten wiirden, geht die LED an, sobald der Fototransistor beleuchtet wird.
Aber sie bleibt an, weil sie nie abgeschaltet wird. Jetzt kdnnte man einen weiteren "falls mache" Block
einfiigen, mit Fototransistor dunkel und LED aus. Dann wiirde es so aussehen.

I BT voome

we

Dazu auf das "falls mache™" mit der rechten Maustaste driicken und Duplizieren auswahlen. Dabei werden
auch die angeschlossenen Blocke dupliziert und daneben abgelegt.

dauerhaft wiederholen

mache + falls & ist Fototransistor [ 41N CTTEN
mache Q' setze LED [TAIEN ETEN
- N RXIT - hell -

- RX.O1- an-

Diese sind noch ausgegraut, weil sie noch nicht richtig angeschlossen sind. Das zweite "falls mache" unter
das erste "falls mache" ziehen.

Der rote "Programmstartblock erweitert sich und man kann den zweiten Block ablegen.
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dauerhaft wiederholen
mache + falis % st Fototransistor [TUTIE TR0
mache % setze LED [TECTEN TN

<=
Die Blocke andern die Farbe und klicken beim zweiten Fototransistor mit der linken Maustaste auf "hell"
und wahlen "dunkel" aus.

daumrhaft wisdertolen
mache * Il % st Forotransieior CTETRE (7T
mache L st DD TR

S ot Fototranister LTINS RN

| Snatlh el A

4 setze LED [ZCINN TTEN

So sollte es nun aussehen

Herzlichen Gliickwunsch, ein lauffahiges Programm.

Das Programm schaltet die LED an, wenn der Fototransistor beleuchtet wird und schaltet die LED aus,
wenn er dunkel ist.

Wenn man sich das Programm mal genau anschaut, sieht man unten eine kleine Nase an dem zweiten "falls
mache".

Man kann dort weitere Blocke anfugen. Und hier lauft das Programm. Es lauft auch dort, wenn die
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Bedingung von dem ersten falls nicht erflllt ist. Man kann also genau dort die LED ausschalten, ohne weiter
abzufragen.

Andern wir das Programm. ..

dauerhaft wiederholen
mache + falls & ist Fototransistor [0 00 [T 58
mache * setze LED [THIEN 80

-~ RX_O01- aus-

Man konnte nun den zweiten "falls mache" Block mit links anklicken und die Entfernen-Taste driicken oder
wie hier, mit der rechten Maustaste klicken und auf 2 Bausteine loschen klicken.

~ .01 s

Der zweite "falls mache" Baustein und der "ist Fototransistor..." Baustein sind nun geldscht.
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Wir ziehen den LED Baustein unter das "falls mache". Wenn wir das Programm laufen lassen, stellen wir
fest, dass die LED nur minimal angesteuert wird, wenn der Taster gedriickt wird. Sie wird zwar
eingeschaltet aber sofort danach wieder Ausgeschaltet. Der "falls mache" Block ist also nicht ganz der
richtige.

Gehen wir noch mal auf Logik. Dort finden wir unter dem "falls mache" einen weiteren Block. Den "falls
mache sonst" Block.

= Den klicken wir mal an.

o R = RX.1 - het
=] ' = - RX.01: an-
— g = P RX_O1- aus-

*
i1
1}

Programmstart
davechaf wiederhoien

Und ziehen die Blocke am "falls mache" zum "falls mache sonst" riiber.
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‘ S = : - R - hell
s : = - RX.O1- an
— N - RX_O1 - aus

Dann I('jschen wir den "falls mache" Block und...

+ falls % st Fototransistor [T WIEE T80
mache * setze LED [TEEN TN

i

Wenn wir nun das Programm starten (Uber das Dreieck oben rechts) verhélt sich das Programm genauso wie
wir es erwartet haben.

Speichern dieses Projektes

== , R

B o

i

Dazu das Burgermeni oben links anklicken.
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Dann auf Exportieren

=

Auf Lokal und "Néachste"

= =
g -

= p— -
|.:_ ol " > E

=

I by L) 4+ » &R W

! = ey T

- e ? a "

—

: e =] (e

Hier kann man dem Projekt einen Namen geben und speichern.
Und damit ist das Projekt gespeichert.

Herzlichen Gluckwunsch, sie haben ein fertiges Programm erschaffen.
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Schritt fur Schritt - BT Smart Controller mit Programm fir Lichtschranke und

Motor
Wir programmieren nun eine Lichtschranke, die einen Motor steuert.

BT Smart Controller

Dauerlicht

Lichtschranke

Robo Pro Coding

|:>E fischertechnik=x ROBO Pro Coding

Wir klicken auf das Burgerment
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= fischertechnik

Voreinstellungen

> Einstellungen

Projekt
|:> > Neu

> Importieren

und dann auf Projekt/Neu.

Optionen fur dein neues Projek! auswahien
Optienen 1 den sewrs I'roses! suredter

wehertn Prg e g
P ——

ABDIECHEN WAGHETE

Nun auf Controller klicken und den BT Smart Controller klicken und auf , Nachste*.

Eina Voriage fir dein neves Projekt sussthien Eine Vorlage fir dein neves Projekt auswiihlen

Leer Heieprt

P Y VORMERGE

Hier auf die Vorlage ,,Leer klicken und Erstellen.
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ROBO Pra Coding

W ——
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Es kommt das Leere Projekt.

= fischertechnik ==
Proveds
T
ve
s
[ R e T

© rapoyaee

ROBO Pro Coding

T e

R

®

p

n

Wir gehen in die Controllerkonfiguration und wahlen den BT Smart Controller, LED mit Fototransistor und

Motor aus.
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BT Smart Controller mit Fototransistor, Motor und LED

B 7080 Pro Coding

S~ v e = fischertechnike=z ROBO Pro Coding
— = ’ ) Prosedt (BT Smant) @ = Haup!
W Uniited

=
% O Covtrolbrkemntigu sbom

B Projekthonigeration

& Hsuptpeogramm <:|

Nun machen wir ein leeres BT Smart Controller-Programm. Es ist schon da. Einfach auf Hauptprogramm
gehen.

I -

| E
i

|

<

Unter Logik "falls/mache™ auswahlen
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und einfugen.

.

e TR

Unter "Eingang" "ist Fototransistor hell" auswahlen

und riber ziehen.

Programmstart

daverhaft wiederholen

Hier hell in dunkel &ndern.
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Es fehlt die LED fir die Lichtschranke.

-

VS S -
- .

Unter Ausgang "setze LED an"

48] BTSmart M2 - B an - |

Man konnte sie auch in die Dauerschleife einbinden, was aber unnétig ist. Sie braucht ja nicht immer und
immer wieder nur eingeschaltet werden. Die Lichtschranke ist also fertig. Nun soll etwas passieren, wenn
die Lichtschranke unterbrochen wird.

s
o - . o —

s

Dazu nehmen wir einen Motor und lassen ihn drehen.

204



Diesen setzen wir bei "mache" ein. Wenn der Fototransistor dunkel ist, wird der Motor mit voller
Geschwindigkeit laufen.

Programmstart
% setze LED IETTIA VRN EIEN

dauerhaft wiederholen

mache + falls LTS BTSmart 11 - N dunkel -+
setze Motor [[7788 Geschwindigkeit S 37

Das ganze Programm der Lichtschranke, die einen Motor steuert.

Projekt Speichern / Exportieren
Das Speichern geht iber Projekt Exportieren. Das findet man im Burgermen:

B0 racaay

= fischertechnik =

Datei speichern / exportieren in dem Burgermeni
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Danach kann man sich entscheiden, ob man ,,Lokal* auf dem PC oder in der kostenlosen fischertechnik
Cloud speichern méchte.

Wenn man auf ,,Lokal* klickt und ,,weiter kann man hier den Speicherort angeben und speichern.
Herzlichen Glickwunsch! Sie haben ein Programm bzw. Projekt erschaffen.

Ein Programm wird mit der Endung .ft gespeichert. Das entspricht einer Text-Datei. Die Blocke sind durch
entsprechende Einrtickungen gekennzeichnet.

Hinweis zu den Endungen bei Projekt-/Programmnamen und anderen
Programmiersprachen

Robo Pro Coding = xxxx.ft

Robo Pro Coding Python Programm = XxXXx.py

Andere Endungen von anderen &lteren Programmiersprachen lassen sich nicht 6ffnen:

Robo Pro Light = xxxx.rpl

Robo Pro Smart = xxxx.xml
Robo Pro = xxxx.rpp
fischertechnik Sratch 3 xxxx.sb3

Wo sind meine Dateien? Die Sache mit der Dateiendung.

Es gibt bei Windows die Moglichkeit, Dateiendungen einzublenden. Scheinbar hat das aber auch die
Wirkung, dass die Programme ohne das .ft im Namen gespeichert werden. Man muss es per Hand
hinzufiigen oder im Explorer den Dateinamen nachtraglich &ndern. Wenn man ein Projekt importiert, kann
es sein, dass nur die Dateien mit .ft angezeigt werden. Man kann nun aber auch alle Dateien anzeigen lassen.
Das ist aber unubersichtlicher.

Wenn Dateien in der Cloud gespeichert werden sollen, lege ich mir zusatzlich immer eine Kopie auf meiner
Festplatte an.
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Python Befehle innerhalb von Robo Pro Coding

In den meisten fertigen Robo Pro Coding Programmen, sind Blécke wo Python-Code steht.

Im Reiter ,,Util“ gibt es den Block Python-Code. In diesen Block kdnnen direkt wie bei einer
Textverarbeitung Python-Befehle eingetippt werden.

Tipp: Man kann diesen Block auch dazu nutzen Erklarungen/Kommentare in das Programm zu schreiben,
statt den ,,Kommentar* des Blocks selbst zu benutzen. (fischertechnik macht das auch so)

Man setzt vor den Text einfach das ,,Gartenzaun““-Zeichen #. Alles dahinter wird nicht ausgefiihrt. Man
kann also auch vor Python-Befehlen das # setzen, um z.B. testweise Zeilen aus dem Programmablauf raus
zu nehmen.

Beispiel AddOn KI:

setze L 0 auf )

setze [T R auf & »
Aktaren v setze [Tl aut <« ”»
© setze Beschriftungsfeld [T X KM Text  containinHTML mit:

Sensaren

tag
Verarbeltung value
I Logik setze ([T auf  Biid von RELEC VTS TR IEN holen
I Schielfen Pythan-Code
I Mathe m m M frame : g
color = (np.mean(frame| 80:120,
I Text color = cyz.evtoom(wmmeolulol.oolo,..
I Baat hue = color{0] # range 0-180
sat = color|2] # range 0-255

I Datenstrukturen

setze [T o U auf  Zeitstempel [T 20
I vl setze [T 010 auf  Objektdetektor filr Bl 1L 00 erstellen
I Varlablon setze [T Lo Ll auf  Zeitstempel {1 20
I Funktionen setze [N LTS wahr
I Machine Learming seize [T M auf  gjig  [ITEE mit verarbeiten
1 = lad s falonh _

Wenn man auf den Bock klickt, sieht man den vollstandigen Programm-Code. Oben ist er mit drei Punkten
abgekdirzt.

Wert andern:

1
2
3
4
5

#get color from frame

color = (np.mean(frame[ 80:120, 100:240], axis=(0, 1)))

color = cv2.cvtColor(np.uint8([[[color[0],color[1],color[2]]]]),cv2.COLOR_BGR2HLS)[0][0]
hue = color[0] # range 0-180

sat = color[2] # range 0-255
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#get color from frame

color = (np.mean(frame[ 80:120, 100:240], axis=(0, 1)))

color = cv2.cvtColor(np.uint8([[[color[0],color[1],color[2]]]]),cv2.COLOR_BGR2HLS)[0][0]
hue = color[Q] # range 0-180

sat = color[2] # range 0-255

Es steht als erstes ein Kommentar und in jeder neuen Zeile ein Befehl.

Wichtiger Hinweis! OpenCV ermittelt andere Zahlenwerte (Farbraum) fur die Farben als die
Farberkennung der Kamera und des Gestensensors. Am besten die Werte —im- Modell prifen (Fremdlicht
Fenster...)

Wie kommen die Variablen/Daten von Robo Pro Coding zu Python und umgekehrt?
Ganz einfach. Es gibt keinen Unterschied von den Variablen-Namen, in Robo Pro Coding und Python.

Beispiel:

Programmstart

Python-Code

color = 400 #your python code

Hier wird die Variable ,,color auf den Wert 300 gesetzt. Im oberen Python-Code-Block gibt es den Befehl
das eine Variable ,,color* auf 400 gesetzt wird. Als letzter Befehl wird der Block ,,gib aus® und die Variable
,,color®.

Wenn man das Programm laufen lasst, wird auf der Konsole 400 ausgegeben.

Beide ,,color Variablen sind gleich, da ,,color* zuvor in Robo Pro Coding als Variable bereits angelegt
wurde. Wenn man andere Variablen benutzen mdchte, muss man sie am Programm-Anfang selber
eintragen.

Vom Programmablauf her, hat die die Variable ,,color also erst den Wert 300 und nimmt diesen Wert mit in
das Pythonprogramm. Dort wird die 400 reingeschrieben und zuriick zu Robo Pro Coding mitgenommen.

Im Python Beispiel vom AddOn Ki oben...

#get color from frame

color = (np.mean(frame[ 80:120, 100:240], axis=(0, 1)))

color = cv2.cvtColor(np.uint8([[[color[0],color[1],color[2]]]]),cv2.COLOR_BGR2HLS)[0][0]
hue = color[Q] # range 0-180

sat = color[2] # range 0-255

...wird einer Variablen ,,color, aus einem von der Kamera aufgenommenen Bild, die konvertierten
RGB-Werte, in HLS-Werte umgewandelt. Hier color[0] = hue (Farbe); color[2] = sat (Sattigung)
(und auch color[1] = lightness (Helligkeit) ).
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Befehle von Robo Pro Coding (Reiter)

Auflistung aller Befehle. Ob nun der Befehl auch mit dem Controller funktioniert, den man hat, kann man in
der Befehlsubersicht zu den Controllern am Ende des Buches nachschauen.

Ich habe die Hilfefunktion zu Robo Pro Coding als Grundlage genommen und —alle- Blocke aufgelistet.
Dazu gibt es lauffahige Beispiele zu fast jedem Befehl.

Blocke Suchen
In Robo Pro Coding kann man auch nach Blocken suchen.

- ®)
B g
E> -

- T )

& .
setze Motor BRI (7700 Geschwindighett + 1P}

Ml

In diesem Beispiel wird nach ,,mo* gesucht, um alle Blocke, die mit Motor zu tun haben zu finden. In der
Mitte ist das Ergebnis zu sehen. Man sollte aber normalerweise mehr Buchstaben benutzen, um die Suche
besser einzugrenzen.

Aktoren
Aktoren werden fiir die Ausgabe benutzt, wie Lampen, Motoren, Kompressor, Sound und Anzeigen.

Ausgang Ausgang
Der Starte jedes mal-Block

Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein (Parallel-) Programm ablaufen zulassen, wenn eine
Bedingung erfullt ist. Er funktioniert also ahnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal
durchlaufen, sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfullt ist, wahrend des gesamten Ablaufs des
Programms. Der Starte jedes mal-Block:

Starte jedes mal

Hier wird ein Programm ausgefuhrt, wenn die LED an ist. Hier fehlen aber noch das Programm und der
Ausgang, wo die LED angeschlossen ist. Wenn man vorher keinen Ausgang mit einer LED in der
Controllerkonfiguration angeschlossen hat, kann man den Block nicht in das eigene Programm einfiigen.
Der Rechte Teil ist heller, da es ein VVorschlag von Robo Pro Coding ist. Wenn man nichts dndert, wird er im
Programm ausgefihrt.
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Ausgang

Der Block ist eine Abkiirzung fur folgendes Konstrukt:

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Ausgénge alle —Bedingungen- (hell rechts vom
Block) aus eben nur dieser Kategorie/Reiter einsetzten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

4 setze LED fan - |

warte EXH © KB

4 setze LED  aus -+ |
warte EXH © KB

mache

Starte jedes mal @ * “iStLED hp Y N3 IE

A setze LED DA 500

Starte jedes mal ¢} * St LED hp ¢l K B

EOPTIN =) TXT_M 02 - Maus - |

In diesem Beispiel wird im Hauptprogramm (rot) eine LED am Ausgang O1, jeweils nach einer Sekunde, an
und aus geschaltet (Blinker). Je nachdem ob O1 an oder aus ist, wird ein Parallelprogramm ausgefthrt. Hier
wird eine zweite LED an und aus geschaltet. Wenn man das an/aus bei den Ausgéangen O2 tauscht, hat man
einen Wechselblinker.
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LEDs Ausgang

Setzen

Mit den Blocken setze LED ... und setze LED Helligkeit ... kann man die LED an- und ausstellen
beziehungsweise ihre Helligkeit auf einen bestimmten Wert (von 0 bis 512) setzen.

setze LED ... Helligkeit

4. setze LED BB Helligkeit *E5F3

An diesem Block muss rechts ein Wert, Variable oder Berechnung angefiigt werden.

Programmstart
daverhaft wiederholen

mache A setze LED RE3 A ICTIEN Helligheit )

Hier wird eine LED am Ausgang O1 am TXT 4.0 (Master) mit voller Helligkeit eingeschaltet.

hole LED Helligkeit

% hole LED EEM Helligkeit
Dieser Block holt den aktuellen Wert, der Helligkeit einer LED, an einem Ausgang.

Programmstart Konsale

& setze LED [rAMYICTIEM Helligkeit 3F) Programm startet...
gibaus % hole LED R ITEM Helligkeit 512

Programm beendet.

In diesem Beispiel wird die Helligkeit der LED auf 512 gesetzt und der Wert der Helligkeit auf der Konsole
ausgegeben. (,,gib aus* ist bei Verarbeitung/Text)

dauerhaft wiederholen

mache ' setze LED Q@ TN Helligkeit ”@
gib aus L. hole LED A ICTIEN Helligkeit

211



Achtung! Es sieht &hnlich aus, ist aber ein Endlosprogramm. Es kann sein, dass man Schwierigkeiten hat, es
zu beenden. Man sollte das Programm vorher speichern!

ist LED Helligkeit

% ist LED R Helligkeit EXE I}

Mit diesem Block wird die Helligkeit abgefragt und dann ein Vergleich gemacht. Das Ergebnis ist wahr
oder falsch.

L. ist LED EERATICIIN Helligkeit X ST

Tem b

Man kann wabhr(gleich), ungleich, kleiner, kleiner-gleich, gréBer und gréRer-gleich abfragen. (falls mache
ist bei Verarbeitung/Logik)

Konsole

Programmstart

+ falls 4
K

I TXT_M_01 - EEIGIGd=- £ 0
LR TXT_M_01 - EEIGICHES 512

GGICRR=DE TXT_M_O1 « RRGHITCHS

Programm startet...

mache

512

gibaus %

Programm beendet.

Das Programm startet und fragt ab, ob die Helligkeit der LED am O1 des TXT 4.0 (Master)
0 Null ist. Wenn sie 0 ist, wird die Helligkeit auf 512 gesetzt. Danach wird der Wert in der Konsole
angezeigt.

setze LED an

\. setze LED B2l E &8

Dieser Block setzt den O-Ausgang auf ,,an“ =512, also volle Starke. Man kann auch ,,aus* anwahlen. Dabei
wird der Ausgang dann auf O gestellt.
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Ausgang

Das Programm macht in einer Dauerschleife, die LED am O1 des TXT 4.0 (Master) an, wartet 1 Sekunde,
schaltet sie aus, wartet 1 Sekunde und wiederholt die Schleife.
Es ist ein Blinklicht.

ist LED an

L istLED EEN ETEN

Mit diesem Block wird abgefragt, ob die LED an oder aus ist. Das Ergebnis ist wahr oder falsch.

ist Led ... Helligkeit ...
Mit dem Block ist LED Helligkeit lasst sich die Helligkeit einer LED abrufen und als Wert
weiterverarbeiten.

Abfragen

Starte jedes mal Y istLED = Helligkeit a e’l 512

setze LED [ Helligkeit *E2EY

Mit den Blocken ist LED ... und ist LED Helligkeit ... kann man die Aktivitit beziehungsweise die
Helligkeit einer LED als Bedingung nutzen. Im Beispiel wir die Helligkeit der LED auf 512 gesetzt, sofern
sie nicht schon diese Helligkeit hat.
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Ausgang

Motoren (Unidirektionale-Motoren) - Eine Richtung

Das Symbol auf den Motorbl6cken steht stellvertretend fiir alle Unidirektionalen-Motoren, also Motoren,
die nur in einer Richtung laufen. Diese sind an einem O-Ausgang und Minus (GND) angeschlossen.
Nicht jedoch Encoder- oder Servomotoren oder Motoren die an zwei O-Ausgéngen (=M-Ausgang)
angeschlossen sind. Diese werden mit dem Reiter ,,Motor angesteuert. Man kann auch Encodermotoren
dafir benutzen, wenn man z.B. den Zahler nicht braucht.

Hinweis: Man -kdnnte- einen Motor mit zwei -einzelnen- O-Motorausgéngen ansteuern. Das ist aber
schlechte Programmierung und ist sehr unibersichtlich.

setze Motor Geschwindigkeit
7 setze Motor Bl Geschwindigkeit ® 3P

Mit den Block setze Motorgeschwindigkeit auf [] ... kann man die Geschwindigkeit eines Motors auf
einen bestimmten Wert (von 0 bis 512) setzen.

hole Motor Geschwindigkeit

& hole Motor BEM Geschwindigkeit

Mit dem Block hole Motorgeschwindigkeit l&sst sich die Geschwindigkeit eines Motors abrufen und als
Wert weiterverarbeiten.

lauft Motor

i lzuft Motor BE

Mit den Bldcken lauft Motor und ist Motorgeschwindigkeit ... kann man die Aktivitat beziehungsweise
die Geschwindigkeit eines Motors als Bedingung nutzen.

Man kann das nutzen, um einen Motor nur abzuschalten, wenn ein anderer Motor auch steht. Man benutzt so
etwas fiir zwei Bénder, um keinen Berg von Material am Anfang vom 2. anzuh&ufen.

stoppe Motor

i stoppe Motor EEB

Mit dem Block stoppe Motor ... ist es mdglich einen Motor zu stoppen.
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Ausgang

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + fall it Mini-Taster LAY XTEN (720N
mache setze Motor [ -5 Geschwindigkeit *J53F3

stoppe Motor L ICEEN

In diesem Beispiel lauft der Motor am O-3 so lange, wie der Taster an 11 geschlossen ist.

TR i geschiossen |

mache setze Motor L33 X< 1} Geschwindigkeit *

Hier wird der Motor eingeschaltet, wenn der Taster gedriickt wird. Wenn er losgelassen, lauft der Motor
noch 1s nach, bevor er ausgeschaltet wird.

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache + falls

mache

stoppe Motor
gib aus hole Motor Geschwindigkeit

In diesem Beispiel wird jede Sekunde abgefragt, ob ein Taster offen oder geschlossen ist. Wenn er
geschlossen ist, wird der Motor an O3 mit der Geschwindigkeit 512 angesteuert und dieser Zahlenwert auf
der Konsole ausgegeben. Wenn der Taster offen ist, wird der Motor gestoppt und 0 ausgegeben.
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Magnetventil

fischertechnik Magnetventil

Das Magnetventil wird an einen O-Ausgang und Minus (GND) angeschlossen. Spannungslos ist das Ventil
geschlossen = keine Luft.

setze Magnetventil

® setze Magnetventil BEl E 8

Mit den Block setze Magnetventil [] kann man das Magnetventil ein- oder ausschalten. Hier bedeutet "ein",
dass das Ventil offen ist und "aus", dass das Ventil geschlossen ist.

Ansteuerung  Ventil
aus = geschlossen = keine Luft
an = offen = Luft stromt durch

ist Magnetventil

& ist Magnetventil BE EL2D

Mit den Block ist Magnetventil [] kann man die Aktivitat eines Magnetventils als Bedingung nutzen.

Kompressor

Der Kompressor ist ein Motor mit einer Membran-Luftpumpe. Es ist egal wie rum der Motor lauft. Er wird

nur an- oder ausgeschaltet. Man kann nicht durch weniger Geschwindigkeit weniger Druck erzeugen. Im

Regelfall ist der Druckluftteil dicht. Man pumpt also in ein geschlossenes System immer mehr Luft rein.
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Eventuell kann man es so hinbekommen, dass der Motor stehen bleibt. Das habe ich selbst aber so noch nie [t
gebraucht. Normalerweise macht man das mit extra Regelventilen.

Um z.B. den Akku zu schonen, kann man den Kompressor nur einschalten, wenn man ihn gebraucht. Wenn
alle Ventile geschlossen sind, kann man ihn abschalten.

setze Kompressor

. setze Kompressor i EED

Mit den Block setze Kompressor [] kann man den Kompressor an- oder ausschalten.

ist Kompressor

. ist Kompressor &2 an -

Mit den Block ist Kompressor [] kann man die Aktivitat eines Kompressors (an/aus) als Bedingung
nutzen/abfragen.
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Motor — Beide Richtungen
Diese Motoren kdnnen in beide Richtungen drehen (Links-Aus-Rechts), im Gegensatz zu den Motoren
vom Reiter ,,Ausgang® (An-Aus).

Der Starte jedes mal-Block

Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine
Bedingung erfullt ist. Er funktioniert also ahnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal
durchlaufen, sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erftllt ist, wahrend des gesamten Ablaufs des
Programms. Der Starte jedes mal-Block:

Starte jedes mal

Ist eine Abkirzung fur folgendes Konstrukt:

dauverhaft wiederholen
mache *+ falls

Man kann in dem Starte jedes mal-Block der Kategorie Motor alle Bedingungen aus eben dieser
Kategorie einsetzten. Achtung: Der ,,nicht” Block aus dem Reiter Logik, funktioniert hier nicht!
Man kann also nicht abfragen, ob der Motor steht, um ein Parallelprogram zu starten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.

Programmstiart
daverhaft wiederholen

mache + falis

mache setze Motor R A B0 [::n Geschwindigkelt *§3F3
gib aus hole Motor §2 38 TTE R Geschwindigkeit

stoppe Motor REIF RN
gib aus hole Motor R 1@ N E Bl Geschwindigkeit

e adand TXT_M.O1 - Jan - |

Bei diesem Beispiel wird eine LED (Bremslicht) ausgeschaltet, wenn der Motor lauft. Auch wird die
Motorgeschwindigkeit auf der Konsole ausgegeben. Hier ist der Motor an M3 angeschlossen und die LED
anO1!
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Motor

Das Symbol auf den Motorbldcken steht stellvertretend flr alle Motoren, die nicht Encoder- oder
Servomotoren sind. Man kann aber auch Encodermotoren damit betreiben, wenn man z.B. den Z&hler nicht
braucht.

Setzen
setze Motorgeschwindigkeit auf []

setze Motor Bl (7778 Geschwindigkeit * 313

Mit dem Block setze Motorgeschwindigkeit auf [] ... kann man die Geschwindigkeit eines Motors auf
einen bestimmten Wert (von 0 bis 512) setzen. Uber das Dropdown-Menii (Kleines Dreieck) kann die
Drehrichtung gewahlt werden.

Abrufen
hole Motor Geschwindigkeit

hole Motor Bl Geschwindigkeit

Mit dem Block hole Motorgeschwindigkeit l&sst sich die Geschwindigkeit eines Motors abrufen und als
Wert weiterverarbeiten.

Abfragen

ist Motorgeschwindigkeit

Mit dem Block ist Motorgeschwindigkeit ... kann man die Geschwindigkeit eines Motors als Bedingung
nutzen.

lauft Motor

|&uft Motor B

Mit den Bldcken lauft Motor kann man die Aktivitat eines Motors als Bedingung nutzen.
Stoppen
stoppe Motor []

Mit dem Block stoppe Motor [] ist es mdglich einen Motor zu stoppen.
Altere Version des Blocks ,,stoppe Motor:

Mit dem Block stoppe Motor [] ist es moglich einen Motor zu stoppen. Dabei bietet der
Block stoppe Motor [] die Optionen, einen Motor direkt oder auslaufend zu stoppen.
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Die gewtinschte Option kann tber das Dropdown-Men (kleines Dreieck) ausgewahlt
werden:

J auslaufend

gebremst
Diese Option gibt es in den neueren Versionen von Robo Pro Coding nicht mehr!

Programm Beispiel Motor

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache @ setze Motor R QM 1IN Geschwindigkeit * m

stoppe Motor LEJ NN

warte FEH * K3

In einer Endlosschleife, wird ein Motor wird mit verschiedenen Geschwindigkeiten angesteuert und dann
kurz gestoppt.

Encodermotor

Der Encodermotor hat die gleichen Funktionen wie ein hormaler Motor, bietet aber zusatzlich die
Maglichkeit, die Motor-Umdrehungen zu zéhlen und mehrere Motoren synchron anzusteuern.

Hinweis: Das synchrone Laufen von Motoren, funktioniert nur auf dem gleichen Controller. Nicht ein
Motor auf dem TXT 4.0 Nr.1 und der andere Motor auf dem TXT 4.0 Nr.2 ...

Diese Funktion ist rechenintensiv, deswegen kann sie nur auf dem jeweiligen TXT 4.0 gemacht werden.
Es konnen aber 4 Encodermotoren auf dem Ersten, 4 Encodermotoren auf dem Zweiten... TXT 4.0
angeschlossen werden.

Eine Umdrehung der Welle, wird dabei in ~64 (63,9) Schritte unterteilt.
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Impuls-Zahnrad 4 (37157)

Als Alternative zum Encodermotor, kann man auch einen Taster und z.B. ein Impuls-Zahnrad nehmen.
Damit kann man z.B. an einem FlieBband, die Entfernung zu Bearbeitung festlegen. Das kann man auch mit
dem XM- oder XS-Motor (min-mot) machen.

Zahlung der Impulse eines Tasters

Zahlung der Impulse

e
mit Taster 0
Einschnesden
2 impulse
{Seiltrommel)
—
' 7 X
4 Impulse o i
Imputse, 28 3
* $ oder mehy, st
-l Schiwifring
0

Jimpulse

—

5 impulse
(&%ore Version) e
Imputse Dber Winkelstene aul Drenschede 60
Elektronk-Prasthum S 58

A wmwr prove= Mowt e we
6 Impusse doron SEATETm N BABLT N

PR - Aus ut-3 (38202) Sene 11

Abistand !
-~

Virovey

Schaiuir aus dem

Hobbybuch 3 Band 1, Satte 71

Bis 12 Impuise 2 5. Gber Baustelne 5
aen Innanzabnrad 230 (35684)

St

Beispiele von élteren fischertechnik Modellen, wo Impulse gezahlt werden.

Setzen

setze Motor ... Geschwindigkeit/Schrittweite

Mit dem Block ,,setze Motor ... Geschwindigkeit/Schrittweite*

setze Motor ERl Geschwindigkeit * {33

TR 100 |

kann man die Geschwindigkeit eines Motors auf einen bestimmten Wert (von 0-512) setzen. Uber das
Dropdown-Meni (kleines Dreieck) kann die Drehrichtung gewahlt werden. Zusétzlich kann man die
Anzahl an Schritten eingeben, die der Motor zuriicklegen soll. In diesem Beispiel dreht sich der Motor 100
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Schritte, also eine volle und ein Drittel Umdrehungen. Wie am Bespiel zu sehen hat dieser Block ein
Pluszeichen, mit Hilfe dessen sich mehrere Motoren synchron ansteuern lassen. Es ist moglich Motoren
am Master oder an einer Extension miteinander zu synchronisieren, eine tbergreifende Synchronisierung
bspw. zwischen Motoren des Master und einer Extension ist nicht méglich. Somit kann jeder Controller
fur sich 4 Encodermotoren synchronisieren.

Counter-Zahler

Wo zéhlt der TXT 4.0 Controller?

Die Nummer vom Encodermotor und die Nummer vom Counter hdngen zusammen.
Motor 1 (M1) ist am Counter 1 (C1)

Motor 2 (M2) ist am Counter 2 (C2)

Motor 3 (M3) ist am Counter 3 (C3)

Motor 4 (M4) ist am Counter 4 (C4)

Es ist in Robo Pro Coding nicht méglich einen Encodermotor an einen O-Ausgang anzuschlief3en (nur eine
Richtung), um den zweiten O-Ausgang flr was anderes zu benutzen. Man kann nichts in der
Controllerkonfiguration anschlief3en.

Hinweis: Schnell aufeinanderfolgende Synchronisierungsaufrufe, wie sie z.B. durch eine Schleife
mdglich sind (siehe Beispiel), kénnen die Synchronitat beeintrachtigen oder sogar komplett
verhindern.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + = setze Motor fR el ES [T E8 Geschwindigkeit 5%
sync mit Motor J UMM "A8 Richtung [[[/Caa

Schlechte Programmierung, da haufiger Aufruf. Der Controller und der Motor miissen ja auch Zeit haben,
die Schritte zu machen.

Programmstart
dauerhaft wiederholen

mache + setze Motor [ A LT (7788 Geschwindigkeit *J3F3
Schrittweite *R[1)

setze Motor LA TR (770N Geschwindigkeit *3F%

Schrittweite *RL0]

Beispiel mit Wartezeit nach dem ,,setze Motor*. Hier kann der Motor zu Ende drehen.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache + setze Motor REAA TN (U7X Geschwindigkeit * 313
Schrittweite m

+ falls luft Motor e E IR

mache

Eine andere Mdglichkeit ist, abzufragen, ob der Motor noch l&uft. Wenn man nur eine Wartezeit hatte,
kdnnte der Motor ja schon fertig sein und das Programm wartet umsonst und bleibt einfach unnétig stehen.
Hier wird also wirklich 2 Sekunden gewartet.

Im Laufe der Zeit gab es unterschiedliche Encodermotoren. Die unterscheiden sich im Getriebe und in der
Anzahl der Impulse pro Umdrehung. Eine Sonderbauform war der Quadraturmotor mit zwei versetzten
Impulsausgangen. Neben der hoheren Auflésung konnte man auch die Drehrichtung messen. In
,,hormalen‘ fischertechnik Modellen wird das nie gebraucht, da das Programm ja weiss, in welcher
Richtung der Motor angesteuert wird.

Ubersicht fischertechnik Encodermotoren
. UerSlCht ft-Motoren gv , (24\/)

Maotorwerte (ca, siehe fipedia und ft)

Neuste Bauform
Encodermotor Competition

Encoder-Motor

\

Amen'2 Bmen

WOC, Leantaul 180mA, 300 Limin
Frrax JW, 1 2A Cetrisbeuntarssisung 7131

| Encoom Sctrmnrzw Baiborr (¢

21921 » 53,3 Impulse
nevere Bauform
2131 = §3 9 Impulse

Encodermator 173,85 Uimin 0 465 A (max, 0.5 A) 8§ Ncm 75 impulse/Umdwing m
Encodermotor (new) 105 Uimin 0,386 A (max, 0.5 A) 10,9 Nom 63 113 impulse/Umdmmbtung
(auch Sonderboutorm Cuadratur-Encoder | Geber = 4 Anschiusss) Ponusmer 1 3 7 4)
Encoder Daten
ST iy e S P woDe
24 V Motor | Prax) : ! Signal VBV { 10mA max. 1kHz
Poutmax. = 2000 W = = . 1 rot = +GV ¢
Imax « 0.60 mA . . = 2 grun = Mirus (OV) v
Speed = 440 RPM e i 3 schwarz = Encodensign (OVHV) :’
Quadraturencoder (pibt &3 auch fe 9V) £
24V DC 5
Sigonl 024V 10mA max. ThHz
i ~ 3 1ot = « 24V
' 2 grun = Mirus (OV)

3 schwarz = Encodensigna 1 (OF24V)
4 gelb » Encodersignal 2 (024V)

Haogmfe Sactermitne
Stoppen

stoppe Motor
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+ stoppe Motor B

Mit dem Block stoppe Motor ... stoppt man einen Motor. Mdchte man mehrere Motoren gleichzeitig
stoppen, kann man (ber das Plus, links am Block, bis zu drei weitere Motoren hinzuftigen.

stoppe Motor =

sync mit Motor =
sync mit Motor =

Abfragen

hat Position erreicht

hat Motor [l Position erreicht

Der Block hat Position erreicht wird genutzt, um das Erreichen der Position als Bedingung zu nutzen. Mit
Position ist hier die Endposition eines Encodermotors nach vollendeter Schrittweite gemeint.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + setze Motor e o' TN Geschwindigkeit m
Schrittweite *R{.J

hat Motor 2 ¢ "N 71 Position erreicht

Hier wird in einer Endlosschleife der Motor M1 100 Schritte weit gefahren. Es wird gewartet bis der Motor
die Position erreicht hat und dann 2 Sekunden gewartet, bis ein neuer Durchgang startet. Man beachte den
,Nicht“-Block (aus Logik). Er negiert die Bedingung ,,hat Motor Position erreicht™ in ,.falls der Motor
noch nicht erreicht, hat*“ — tue nichts.

Hinweis: Man —sollte- ,,normale‘ Motorbefehle und Encoderbefehle nicht mischen. Ist halt ein schlechter

Programmierstyle. Die Encoderbefehle werden intern vom Controller gesteuert. Ein Befehl von aufen,
vom Programm oder PC, hat dann normalerweise keine weitere Wirkung.
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Servomotor Modellbauservo

Setzen

setze Servomotor Position

# setze Servomotor [JE Position ®|F1}

Mit dem Block setze Servomotors Position auf ... kann man die Position eines Servomotors auf einen
bestimmten Wert (von 0-512) setzen. 0 und 512 sind die Werte fur die maximale Auslenkung rechts und
links (ca. +-90° = Gesamt 180°). Bei dem Wert 256 steht der Servomotor dementsprechend in der Mitte. Es
sind also ca. 0.35° pro Schritt.

Abrufen

hole Servomotor Position

# hole Servomotor [BR® Position

Mit dem Block rufe Position ab lasst sich die Position eines Servomotors abrufen und als Wert
weiterverarbeiten.

» setze Servomotor R i ICTIEM Position ETT RN
warte (28 < K

Das Programm setzt das Servo auf 0 und verandert 64-mal die Position vom Servo, mit einer Pausenzeit
von einer Sekunde.
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Sound

Der TXT 4.0 Controller hat einen eingebauten Lautsprecher und bietet somit die Mdglichkeit Sounds
abzuspielen.

Bei Sound kénnen 29 Gerausche/Dateien abgespielt werden, die sich auf dem TXT 4.0 befinden.

Diese Dateien kann man sich auch als Test (iber das Menii auf dem Display des TXT 4.0 abspielen lassen.

= fischertechnik e ROBO Pro Coding r m 8 2B @

Projekt 5]

v Untitfed

& ® a q a @
1 dmport time =
from frschertechaik comraller Moto
from i controller import *

v b

[ Controfierkonfiguration

E .
o
> x

U
ﬁ -
|I||r§ f

def callt
"

B Projekthonfiguration Akboren

Ausgang CINTTIETTRN spiele Audiodatel 2 Il 5

Motor

oo » 100
& Hauptpeogramm I TXT_M_O0_led. set_brightress

d_change_listener{"count’, calll

7] splele eigene Audiodatel = [l

14 whio True

splelt Audiodatel ab 15 TRT MM _ence
TXT MM

| Anece

stoppe Wiedergabe Audiodatel "

b8

Konsole Haltepunite Ausdinack Aufruistapel

01_Airplane.wav - E= G EFUG GG ECT

Der Sound, der abgespielt werden soll, wird Uber das linke Feld ausgewahlt.

Starte jedes mal-Block

Starte jedes mal

Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine
Bedingung erfullt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur
einmal durchlaufen, sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfillt ist, wahrend des gesamten
Ablaufs des Programms. Der Starte jedes mal-Block ist eine Abkiirzung fiir folgendes Konstrukt:

dauerhaft wiederholen

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Sound alle Bedingungen aus eben dieser
Kategorie einsetzten.
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Sound

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten
werden und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil
des Programms schnell abgearbeitet werden kann.

Abspielen

Vorinstallierte Audiodateien

(T BRIV A spiele Audiodatei =

Mit dem folgenden Block kann man einen von 29 vorinstallierten Sounds abspielen. Die
gewdlnschte Audiodatei kann ber das Dropdown Menu (kleines Dreieck) ausgewahlt werden.
AuBerdem ist es moglich, den Ton in Dauerschleife abzuspielen. Dafuir muss man das Késtchen
hinter dem Dauerschleife-Symbol ankreuzen.

Eigene Audiodateien

7] spiele eigene Audiodatei = [}

Maochte man einen eigenen Sound abspielen, kann man den Block nutzen.
Um seinen eigenen Sound in den Block einzubetten, muss man:

1. Mit dem Controller verbunden sein

2. Die IP-Adresse des Controllers in den Browser eingeben (hierbei muss die IP gewéhlt werden, die
auch zum Verbinden mit dem Controller genutzt wurde)

3. Auf der aufgerufenen Seite USER: ft, PASSWORD: fischertechnik eingeben

4. Ordner ,,sounds* 6ffnen und dort iiber das Plus die gewiinschte Audiodatei auf den Controller laden
(wichtig: die Audiodatei muss im wav-Format vorliegen)

5. Im ROBO Pro Coding-Block unter Pfad "./dateiname.wav" angeben

Auch hier gibt es die Option, den Sound in Dauerschleife abzuspielen.

Abfragen

spielt Audiodatei ab

spielt Audiodatei ab

Um abzufragen, ob eine Audiodatei abgespielt wird, nutzt man den Block ,,spielt Audiodatei ab*.
Dieser kann als Bedingung im Programm genutzt werden.

Stoppen
stoppe Wiedergabe Audiodatei

stoppe Wiedergabe Audiodatei

Um einen Ton zu stoppen, wird einfach der Block stoppe Wiedergabe Audiodatei im Programm
verwendet.
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Beispiel:

Programmstart

' ti;uerhaﬂ wiederholen

mache + falls *ist Mini-Taster LU TN

mache spiele eigene Audiodatei = [}

—

Wenn der Taster gedriickt ist, wird der Sound ,,Alarm.wav* einmalig, also nicht in dauerschleife,
abgespielt.

Name

10Kugeln.wav

B e <:

@ Tarzan.wav

Die Datei ,,Alarm.wav* befindet sich hier im Unterverzeichnis ,,sounds®. Uber die Pfadangabe
kann man die auch in ein anderes Verzeichnis setzen.
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Anzeige (Display vom TXT 4.0) Anzeige

Das Display des TXT 4.0 ist ein Touchscreen. Das Bertihren von Elementen auf dem Display, kann man im
eigenen Programm nutzen.

Mit den Bldcken aus dem Reiter Anzeige lasst sich der Bildschirm/Display des TXT 4.0 Controllers
gestalten und nutzbar machen. Dies geschieht in zwei Schritten:

1. Konfigurieren, das heif3t:
o Eine ,,neue Datei* der Kategorie Anzeige 6ffnen, Gber das Seiten Symbol mit dem Plus
oben links (neben Projekt)
o die gewiinschten Elemente auf den gerasterten Bereich ziehen (er stellt den
konfigurierbaren Teil des Displays dar)
o bei Bedarf anpassen. Weitere Beschreibung unter ,,neue Datei/Anzeige® /
Anzeigenkonfiguration.
2. Programmieren, das heil3t:
o Im Hauptprogramm mit den Blécken der Kategorie Anzeige die Wirkung vom Berlhren
mit dem Display programmieren.

Das ,,TXT“ im Namen des Feldes zeigt an, dass es auf dem Display des TXT 4.0 Controller ist. Weitere
Informationen sind unter Anzeigenkonfiguration.

Achtung, kleine Stolperfalle! Die Reihenfolge der Blocke im Hauptprogramm und die Reihenfolge
der MenUpunkte in der Anzeigenkonfiguration, sind nicht gleich!

Reihenfolge Reiter Anzeige:

Beschriftungsfeld

. ® TXTLabel - Textbeschriftung

Mit dem Element Beschriftungsfeld kann man einen Text auf dem Bildschirm platzieren. Das Symbol im
Reiter Anzeige ist das Etikett.

setze Beschriftungsfeld Text

® setze Beschriftungsfeld BRIl Text o0 SR

Mit dem Block setze Beschriftungsfeld Text ... lasst sich der Text auf dem Display, durch den Text ,,abc*
ersetzen oder auch durch den Inhalt einer Variablen, im laufenden Programm &ndern.

hole Beschriftungsfeld Text

@ hole Beschriftungsfeld Bl Text

Mit diesem Block wird der Text vom Beschriftungsfeld geholt und kann im Programm weiterverarbeitet
werden.
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Anzeige

Eingaben
Texteingabe

T
TXTInput - Text-Eingabe

Das Element Eingabe erlaubt es dem Nutzer, dass tber den TXT 4.0 Controller Text eingeben werden kann.
Das zugehdrige Symbol im Reiter Anzeige ist das "T" Zeichen.

setze Eingabefeld Text

T setze Eingabefeld B Text abc »

Mit dem Block setze Eingabefeld Text ... lasst sich der abgebildete Text im laufenden Programm &ndern.

hole Eingabefeld Text

T hole Eingabefeld B Text

Uber hole Eingabefeld Text, wird der Text in das Programm tibernommen und kann weiterverarbeitet
werden.

Eingabe-Programm

Das Eingabe-Programm lauft ab, wenn eine Eingabe abgeschlossen wurde. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global iber beide Programme hinweg. Das
Eingabe-Programm l&uft im Block wenn Eingabe abgeschlossen ab. Der Ereignis []-Block wird im
Eingabe-Programm auf "text" gesetzt. In diesem Beispiel wird die Variable ,,Name* auf den eingegebenen
Text gesetzt, sie wird dann im Hauptprogramm genutzt, um den eingegebenen Text auf der Konsole
auszugebenauszugeben:

Programmstart

gibaus  [\ELIEN

T wenn Eingabe abgeschlossen: Ereignis

setze [T

Der Name des Feldes ist in der Anzeigenkonfiguration ,,txt_input“. Der Standarttext fir den TXTInput ist
,hello®. Der wird auch auf dem Display angezeigt, wenn man ihn nicht andert.

Hinweis: Warum auch immer, 1&auft das Programm nicht mit der momentanen Onlineversion von
Robo Pro Coding. Bitte die App-Version von Robo Pro Coding zum Runterladen benutzen.
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Messinstrument

Die Messinstrument-Funktion kann Werte (keine Werte kleiner 1) darstellen. Das zugehérige Symbol in der
Anzeigenkonfiguration ist die Skalierung.

Gauge-Messgerat

setze Messinstrument auf Wert

3 setze Messinstrument Bl auf Wert © 0 ]

Hier wird die Anzeige des Messinstrumentes auf den vorgegebenen Wert gesetzt.

Dieser Wert sollte im vorher definierten Wertebereich liegen. Liegt der Wert auBerhalb des Wertebereichs,
wird, je nachdem ob der Wert zu grol3 oder zu klein ist, eine der Grenzen des Wertebereichs angezeigt. (min
oder max)

hole Messinstrument Wert

3 hole Messinstrument Bl Wert

Hier wird der Wert des Messinstrumentes geholt, den es gerade anzeigt und weitergegeben.

Statusanzeige

- 1 #
ﬂ 'ﬂ' StatusIndicator

Der Statusindikator zeigt die Aktivitat von etwas an. Je nach Status leuchtet er ("aktiv'") oder tut dies nicht
("inaktiv"). Das Symbol in der Anzeigenkonfiguration ist eine leuchtende Diode.

setze Statusanzeige aktiv

- setze Statusanzeige gl aktiv WR.C s

Mit dem Block setze Statusanzeige aktiv [] l&sst sich die Statusanzeige aktivieren bzw. deaktivieren. Im
Dropdown-Menii (kleines Dreieck) lasst sich wéhlen, ob die Statusanzeige auf aktiv oder inaktiv gesetzt
werden soll.

ist die Statusanzeige aktiv

P ist die Statusanzeige B aktiv

Mit diesem Block lasst sich abfragen, ob die Statusanzeige aktiviert oder deaktiviert ist.

Schieberegler
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Anzeige

H e TXTSlider-Schieberegler

Der Schieberegler gibt Werte abhangig von seiner Position zurtick. Die Position kann dabei Uber den
Touchscreen veréndert werden. Der Wert kann tber den Ereignis []-Block abgerufen werden, sobald der
Schieberegler ruht. Der abgerufene Wert ist eine Dezimalzahl. Will man den Wert des Schiebereglers
ganzzahlig haben, muss man den runde-Block einsetzen. Das zugehdrige Symbol fiir
den Schieberegler ist der Strich mit dem Kreis.

setze Schieberegler Wert

- setze Schieberegler BRIl wert o |

Mit dem Block setze Schieberegler Wert ... kann man den Schieberegler auf einen anderen Wert setzen.

hole Schieberegler Wert

-> hole Schieberegler [l Wert

Mit hole Schieberegler Wert, liest man den aktuellen Wert des Schiebereglers.

setze Schieberegler aktiviert

-o setze Schieberegler B aktiviert METCL 'S

Mit setze Schieberegler aktiviert [] kann man den aktivierten Zustand des Schiebereglers auf wahr oder
falsch setzen.

ist Schieberegler aktiviert

-o Ist Schieberegler B aktiv

Hier wird der Zustand (wahr/falsch) vom Schieberegler zuriickgegeben.
Schieberegler-Programm

Das Schieberegler-Programm l&uft ab, nachdem der Schieberegler verschoben wurde. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global iber beide Programme hinweg. Das
Schieberegler-Programm l&uft im Block, wenn Schieberegler bewegt ab. Der Ereignis [J-Block wird im
Schieberegler-Programm auf “value" gesetzt. In diesem Beispiel wird die Geschwindigkeit des Motors uber
den Schieberegler gesteuert. Der Wert des Schiebereglers muss gerundet werden, da der Motor nur ganze
Zahlen als Drehzahl akzeptiert:
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Anzeige
Programmstart

dauerhaft wiederholen

-0 wenn Schieberegler [T18- [ bewegt: Ereignis
setze Motor R U T IGI N Geschwindigkeit [T mit [1) Dezimalstellen

Ereignis Z1CR0

In der Anzeigenkonfiguration unten rechts, sollte man ,,Bis* in 512 &ndern. So kann man den vollen
Geschwindigkeitsbereich vom Motor nutzen.

m checked ~ <—1

v checked

vawe (]

text

Achtung! Erst wenn man beim Block Ereignis, das ,,checked* durch ,,value* andert, kann man den Block
erst andocken.

Hinweis: Dieses Programm funktioniert nicht mit der momentanen Onlineversion von Robo Pro
Coding. Bitte die App zum Runterladen nehmen.
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Anzeige

Schaltflache

TXTButton

Die Schaltflache ist ein beschriftetes Feld, das gedrickt werden kann. Driickt man die Schaltflache, 1auft das
Schaltflachen-Programm ab, sobald sie wieder losgelassen wird. Das zugehdrige Symbol fiir die
Schaltflache ist das Quadrat mit der "OK" Beschriftung

setze Schaltflache aktiviert

[ setze Schaltfliche R aktiviert WRZ'S

Mit dem Block setze Schaltflache aktiviert [] kann man den aktivierten Zustand auf wahr oder falsch
setzen.

ist die Schaltflache eingeschaltet

B ist die Schaltfliche i eingeschaltet

Hier die Abfrage des Status der Schaltflache.

Schaltflachen-Programme

wenn Schaltflache angeklickt

Das Schaltflachen-Programm l4uft ab, sobald die Schaltflache nicht mehr gedriickt ist. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global iber beide Programme hinweg. Das
Schaltflachen-Programm lauft im Block wenn Schaltflache angeklickt ab. Der Ereignis []-Block kann im
Schaltflachen-Programm nicht verwendet werden, da die Schaltflache keinen Rickgabewert hat. In diesem
Beispiel wird die LED aktiviert, wenn die Schaltflache gedriickt wurde.

wenn Schaltfliche angeklickt: Ereignis

4 setze LED e ICIES Helligkeit

Schalter

o [
TXTSwitch - Schalter

Der Schalter kann zwei Positionen einnehmen und befindet sich immer in genau einer dieser beiden
Positionen. Je nach Position gibt er wahr oder falsch zuriick. Das zugehérige Symbol fiir den Schalter ist
das Oval mit dem Punkt.
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setze Schalter Anzeige

o setze Schalter B wahr
Markierten oder aktivierten Zustand des Schalters auf wahr oder falsch festlegen.

setze Schalter = falsch
setze Schalteru m wahr

Der Block tbernimmt zwei Funktionen. Man kann entweder die Aktivitéat (enabled im Dropdown-Menli
wahlen) oder den Zustand (checked im Dropdown-Menu wahlen) auf wahr oder falsch setzen.

ist Schalter

© st Schaiter EXMl
Holen des markierten (angeklickten) oder aktivierten Zustandes des Schalters.

wenn Schalter umgeschaltet

Das Schalter-Programm l&uft jedes Mal ab, wenn der Schalter umgelegt wird. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global Uber beide Programme hinweg. Das
Schalter-Programm l&uft im Block wenn Schalter umgeschaltet ab. Der Ereignis []-Block wird im
Schalter-Programm auf "checked" gesetzt, er gibt wahr oder falsch zurtick. Dieses Beispielprogramm
schaltet die LED ein, wenn der Schalter umgelegt ist, andernfalls wird die LED ausgeschaltet:

< wenn Schalter umgeschaltet: Ereignis

i S OWSEITH checked - Jl = - (B wahr -
SO YD) TXT_M_01 - Man - |

G400 ) TXT_M_01 - B aus » |

mache

sonst 4

N—

Kontrollkéstchen

%N (v

TXTCheckBox

Das Kontrollkastchen kann zwei Zustande annehmen und befindet sich immer in genau einem dieser
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beiden. Je nach Zustand gibt es wahr oder falsch zuriick. Das Symbol fur das Kontrollkéstchen ist das
Quadrat mit dem Haken.

setze Kontrollkastchen

setze Kontrollkdstchen Bl Tl nl M0

Der Block Gbernimmt zwei Funktionen. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann gewahlt werden,
welche man nutzt. Man kann entweder die Aktivitat (enabled im Dropdown-Meni wahlen) oder den
Zustand (checked im Dropdown-Meni wahlen) auf wahr oder falsch setzen.

setze Kontrollkastchen = falsch

setze Kontrollkastchen ﬂ m wahr

ist Kontrollkéstchen

ist Kontrollkastchen BEll CIT77EN

Hier ist die Abfrage zum Status vom Kontrollkéstchen.

wenn Kontrollkastchen umgeschaltet

Das Kontrollkastchen-Programm l&uft jedes Mal ab, wenn das Kontrollkéstchen gedriickt wird. Es wird
separat vom Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren iber beide Programme hinweg. Das
Kontrollkastchen-Programm l&uft im Block wenn Kontrollkéstchen umgeschaltet ab. Der Ereignis
[1-Block wird im Schalter-Programm auf “checked" gesetzt, er gibt wahr oder falsch zurtick. Dieses
Beispielprogramm schaltet die LED ein, wenn das Kontrollkastchen angehakt ist, andernfalls wird die LED
ausgeschaltet.

wenn Kontrollkéstchen §oad« =y 10888 umgeschaltet: Ereignis
LRI Checked - | = - (1 wahr

N O r A=) TXT M_O1 - Blan - |
G e AN TXT_M_O1 - B aus - |
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setze Bild Base64-Bild Anzeige

() setze Bild [BE3l Base64-Bild

Fir ein Bild im Display ein neues Base64-Bild festlegen. Base64 ist ein Datenformat, wo die Bindrzahlen

des Bildes, in ASCII-Code (und umgekehrt) umgewandelt werden. Links kann ein Textblock mit dem Pfad
der Datei stehen.

Hier ist das Bild vom Baustein 163439 15x30 rund rot hochgeladen. Dieses Bild wird als erstes angezeigt.

Mit dem ,,setze Bild...*“- Block kann man ein neues Bild anzeigen lassen. Es muss ein Base64 Bild sein oder
umgewandelt werden.

Aus Sorting_Line_Al:
with open(filename, "rb™) as img_file:
my_string = base64.b64encode(img_file.read())
imgh64 = "data:image/jpeg;base64," + (my_string.decode('utf-8")
time.sleep(0.2)
In der Variablen my_string ist das Bild im Base64 Format.

Man kann es auch etwas anders machen:

if(pos 1="):
image = cv2.rectangle(frame, (pos[0], posl...
print("write png file: ", filename)
cv2.imwrite(filename, frame)
subprocess.Popen([chmod’, '777', filename])

with open(filename, “rb") as img_file:
my_string = base64.bé4encode(img_file.read())
imgb64 = "data:image/Jpeg;base64,’ + (my_strin...
time.sleep(0.2)
displaystr="<img width="200" height="150" src...
display.set_attr("img_label.text", str(display...

Beispiel aus Add_On_Al. Hier wird ein (ausgeschnittenes) Bild, das auf dem TXT 4.0 gespeichert ist, auf
dem Display vom TXT 4.0 umgerechnet und dargestellt. Man beachte die Wartezeit!
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Anzeige

Ereignis
Der Block Ereignis [] ruft den Rickgabewert eines Elements ab. Dieser Block kann nur in den
Ereignisprogrammen genutzt werden. In diesen Ereignisprogrammen bezieht sich der Block automatisch

auf das Ereignis in dessen Programm er verwendet wird. Der geeignete Typ flr den Riickgabewert, kann
uber das Dropdown-Menti (kleines Dreieck) gewahlt werden:

g creiens BT

J checked

value

text

Checked = Checkbox (Kontrollbox)
Value = Wert (Zahlenwert)
Text = Buchstaben, Text (Wert)

—k checked -
mm)  Ereignis [ZTCR0

iy text« |

Erst wenn man zuvor beim Block Ereignis, das ,,checked (Logik) durch ,,value* oder ,text* (Wert) andert,
kann man den Block andocken. Es &ndert sich vorne der Zapfen!

Ereignisprogramme

Diese Unterprogramme werden parallel zum Hauptprogramm ausgefiihrt. Werte von eingesetzten Variablen
sind Global und werden vom Hauptprogramm mit dem Unterprogramm automatisch ausgetauscht.

wenn Schaltflache angeklickt: Ereignis

wenn Schaltfliiche B angeklickt: Ereignis

Wenn die ausgewéhlte Schaltflache angeklickt wird, wird dieses Unterprogramm ausgefihrt.
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wenn Schieberegler bewegt: Ereignis

-0 wenn Schieberegler B8 bewegt: Ereignis

Wenn der ausgewahlte Schieberegler bewegt wird, wird dieses Unterprogramm ausgefuhrt.

wenn Schalter umgeschaltet: Ereignis

< wenn Schalter B umgeschaltet: Ereignis

Wenn der ausgewdhlte Schalter umgeschaltet wird, wird dieses Unterprogramm ausgefiihrt.

wenn Kontrollkastchen umgeschaltet: Ereignis

wenn Kontrollkéstchen B8 umgeschaltet: Ereignis

Wenn das ausgewéhlte Kontrollkastchen umgeschaltet wird, wird dieses Unterprogramm ausgefiihrt.

wenn Eingabe abgeschossen: Ereignis

T wenn Eingabe BB abgeschlossen: Ereignis

Wenn die Eingabe am TXT abgeschlossen ist, wird dieses Unterprogramm ausgefiihrt.
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Sensoren
Sensoren reagieren auf Eingange, Taster, Sensoren, Kamera...

Eingang
Starte jedes mal (Mini-Taster)

Der Starte jedes mal-Block bietet die Moglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine Bedingung
erfallt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal durchlaufen,
sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfillt ist, wéhrend des gesamten Ablaufs des Programms. Der
Starte jedes mal-Block:

Starte jedes mal "I NiStMinicTaster By SRR b T

Ist eine Abkurzung fur folgendes Konstrukt:

dauerhaft wiederholen
mache + falis

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Eingaben alle Bedingungen aus eben dieser
Kategorie einsetzten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurz gehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.

Programm mit ,,Starte jedes mal“ Block Unterprogrammen

Programmstart

o At TXT M 02 - Jan -

dauerhaft wiederholen

Starte jedes mal ¢ & ist Fototransistor 2 ¢ @ NI [T 88
setze Motor [ R ICTIE Geschwindigkeit * 303

Starte jedes mal ¢ &= st Fototransistor dunkel -
setze Motor FE A ICTIE Geschwindigkeit *{}

Das Hauptprogramm schaltet die LED am O2 an, danach startet eine leere Endlosschleife. Die beiden
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Unterprogramme fragen jeweils den Fototransistor ab, ob er hell oder dunkel ist. Wenn er ,,hell ist, startet
das Unterprogramm und setzt die Geschwindigkeit vom Motor an O1 auf 512 = volle Spannung. Wenn er
dunkel ist, wird die Geschwindigkeit auf 0 = Aus gesetzt.

Eingang

Taster Mini-Taster

Der Taster ist ein digitaler Sensor, der "Es fliet Strom" von "Es fliel3t kein Strom™ unterscheidet. Ob Strom
flieRt, hangt dabei sowohl von der Verkabelung, als auch davon ab, ob der Taster gedriickt ist. Man kann
den Taster also auf zwei verschieden Arte verwenden:

Als ,,Schliefler:

Kontakte 1 und 2 werden angeschlossen.
¥3
Q@ —illl-

Taster gedriickt: Es flieit Strom.
Taster nicht gedriickt: Es flieRt kein Strom

Als , Offner*:

Kontakte 1 und 3 werden angeschlossen.
| Q@ —illl-
2

Taster gedriickt: Es flief3t kein Strom.
Taster nicht gedrtickt: Es flieit Strom.

Abrufen

hole Mini-Taster Status

* hole Mini-Taster Bl Status
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Mit hole Mini-Taster Status erhalt man Information dariiber, ob durch den Taster Strom flie3t oder nicht.
FlieR3t Strom, wird 1 zuriickgegeben fliel3t kein Strom, 0.

Abfragen

ist Mini-Taster

" ist Mini-Taster BR D iiCam

Um abzufragen, ob der Taster in einem bestimmten Zustand ist, wird der Block ist Taster... genutzt. Uber
das Dropdown-Meni (kleines Dreieck) kann ausgewahlt werden nach welchem Zustand
(gedffnet/geschlossen) gefragt wird. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.

Beispiel Programm Taster

Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache + falls geschlos
mache setze Motor J 24 iGN Geschwindigkeit
warte FEN ~ &)
setze Motor 4@ ICT Bl Geschwindigkeit *i:}

Dieses Programm startet eine Endlosschleife. In der wird abgefragt, ob der Taster geschlossen ist. Wenn ja,
wird der Motor 1 Sekunde lang eingeschaltet und dann wieder ausgeschaltet. Danach wird der Taster erneut
abgefragt. Ein Driicken des Tasters, wahrend der Motor l&uft, hat keine Wirkung.

Hinweis: Warum auch immer, l&auft das Programm nicht immer richtig mit der momentanen
Onlineversion von Robo Pro Coding. Bitte die App-Version von Robo Pro Coding zum Runterladen
benutzen.

Starte jedes mal (Reedkontakt)
Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine Bedingung
erfullt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal durchlaufen,

sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfullt ist, wahrend des gesamten Ablaufs des Programms. Der
Starte jedes mal-Block:

Starte jedes mal ¢ - geoffnet

Ist eine Abkurzung fur folgendes Konstrukt:

dauerhaft wiederholen
mache + falls

mache
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Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Eingaben alle Bedingungen aus eben dieser
Kategorie einsetzten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.

Hinweis 2: Ich habe bisher keinen Unterschied zum ersten ,,Starte jedes mal* Block gefunden. Auch
der Pythoncode ist identisch.

Reedkontakt

e

Der Reedkontakt ist ein digitaler Sensor, der "Es fliel3t Strom" von "Es flief3t kein Strom" unterscheidet.
Von der Funktion her ist er wie ein Taster. Der Reedkontakt reagiert auf Magnete. Ist ein Magnet nahe dem
Reedkontakt schaltet er. Er schlie3t seinen Kontakt.

Abrufen

hole Reedkontakt Status

hole Reedkontakt B8 Status

Mit hole Reedkontakt Status erhalt man Information dariiber, ob durch den Reedkontakt Strom fliefl3t oder
nicht. FlieRt Strom, wird 1 zuriickgegeben flielt kein Strom, 0.

Abfragen

ist Reedkontakt

ist Reedkontakt B LU o0

Um abzu_f_ragen, ob der Reedkontakt in einem bestimmten Zustand ist, wird der Block ist Reedkontakt ...
genutzt. Uber das Dropdown-Men( (kleines Dreieck) kann ausgewahlt werden nach welchem Zustand
(gedffnet/geschlossen) gefragt wird. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.
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Ultraschallsensor

.

Der Ultraschallsensor wird genutzt, um Entfernungen zu messen.
Abrufen

hole Ultraschallsensor Abstand

“ hole Ultraschallsensor B3 Abstand

Mit hole Ultraschallsensor Abstand erhalt man die Information, wie weit der Sensor vom nachsten
Gegenstand entfernt ist. Der Abstand wird in cm zuriickgegeben.

Abfragen

ist Ultraschallsensor Abstand...

“ ist Ultraschallsensor B8 Abstand EXEB © [}

Der Wert rechts am Ende, ist die Entfernung in cm.

Um abzufragen, ob der Sensor einen bestimmten Abstand zum nachsten Gegenstand hat, wird der Block ist
Ultraschallsensor Abstand... genutzt.

Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt werden, wie der gemessene Abstand mit
einem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >) . Der Vergleichswert wird in das
Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel
wird der Motor gestoppt, wenn der gemessen Abstand kleiner als 2 cm ist.

dauerhaft wiederholen
mache setze Motor QT Il Geschwindigkeit ®JZ0]

stoppe Motor {2, 01

|
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Farbsensor

Der Farbsensor sendet rotes Licht aus und misst, wie viel davon zurtickreflektiert wird. Je nachdem, wie
stark die Reflexion ist, gibt der Farbsensor Werte von 0 bis 2000 zurick. Er eignet sich gut, um vorher
kalibrierte Farben zu erkennen.

Abrufen

hole Farbsensor Wert

hole Farbsensor B8 Wert

Mit hole Farbsensor Wert erhalt man die Information, wie stark eine Oberflache das Licht reflektiert.
Abfragen

ist Farbsensor Wert ...

ist Farbsensor EE3 Wert EES © [}

Um abzufragen, ob der Sensor eine bestimmte Farbe vor sich hat, wird der Block ist Farbsensor Wert ...
genutzt. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt werden, wie der gemessene
Farbwert mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, # >, >) . Der Vergleichswert wird in
das Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im
Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn der gemessen Farbwert kleiner als 1000 ist.

Programmstart

+ falls ERZTEEEE TXT_M_12 - A <. £ 1000

mache ' stoppe Motor P40, ="

—
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IR-Spursensor

Der Infrarot-Spursensor ist ein digitaler Sensor zur Erkennung einer schwarzen Spur auf weillem
Untergrund, der bei einem Abstand von 5-30 mm von Sensor zu Untergrund arbeitet.

Der richtige Abstand ist sehr wichtig! Auch Fremdlicht sollte so wenig wie mdglich um den Sensor herum
sein.

Abrufen

IR-Spursensor Status

hole IR-Spursensor [Bi# Status

Mit hole IR-Spursensor Status erhélt man 0, wenn der Sensor keine Spur erkennt. Erkennt der Sensor eine
Spur, wird 1 zuriickgegeben

Abfragen

IR-Spursensor Status ] ... .

ist IR-Spursensor [EL8 Status EX8 © [}

Um abzufragen, ob der IR-Spursensor eine Spur erkennt, vergleicht man den aktuellen Spurstatus mit O oder
1. Hierzu eignet sich der Block ist IR-Spursensor Status [] ... . Uber das Dropdown-Menii (kleines
Dreieck) kann ausgewahlt werden, wie der Spurstatus mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll
(<, <, =, # >, >). Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block
kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn der Spurstatus 0 ist.

Programmstart

+ falls ist IR-Spursensor LU NN Status EE © 1)

mache & stoppe Motor Ny 48" M/}
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Beispiel

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache setze [0 B auf prilfe ist IR-Spursensor 2.1 A NI BN staws EEN © ()
falls wahr (
falls falsch

priife ist IR-Spursensor 7.1 8 K Bl status £ ~ )
falls wahr
falls falsch

it Richtung - | = -~ M0
mache gib aus STREETICY VTS
sonstfals = rrorrryn SN 6D
RN finks verlassen

sonst falls Richtung - | = M2
L LTS rechts verlassen |

Das Programm fragt in einer Dauerschleife die Spurensensoren ab. Wenn der erste Sensor 0 ist, dann ist er
auf der schwarzen Linie. Wenn er 1 ist, wird er beleuchtet. Genau so wird der zweite Sensor abgefragt, nur
das 0 und 2 zuriickgegeben werden. Die Werte vom Sensor 1 und 2 werden addiert und in der Variablen
»Richtung® gespeichert.

Die Variable ,,Richtung“ wird nun ausgewertet.
Wenn sie 0 ist, sind beide Sensoren nicht beleuchtet und es wird der Text ,,geradeaus auf der Konsole

ausgegeben.
Wenn sie 1 ist, ist der Sensor 1 beleuchtet und der Sensor 2 nicht beleuchtet. Es wird der Text ,,links

verlassen® ausgegeben.
Wenn sie 2 ist, ist der Sensor 1 unbeleuchtet und der Sensor 2 beleuchtet. Es wird der Text ,,rechts

verlassen® ausgegeben.
Als letzte Moglichkeit muss die Variable ,,Richtung gleich 3 sein. Somit sind beide Sensoren beleuchtet
und es wird der Text ,,Spur verloren* auf der Konsole ausgegeben.

AnschlieBend wird 2ms gewartet und das Programm fangt wieder von vorne an.
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Fototransistor

.— i. T‘ -."‘

Der Fototransistor ist ein digitaler Sensor, der hell von dunkel unterscheidet.
Abrufen

hole Fototransistor Status

&# hole Fototransistor [ Status

Mit hole Fototransistor Status erhalt man 0, wenn der Sensor kein Licht erkennt. Erkennt der Sensor
ausreichend Licht, wird 1 zuriickgegeben.

Abfragen

ist Fototransistor Status []

& st Fototransistor B LK

Um abzufragen, ob der Fototransistor hell oder dunkel erkennt, vergleicht man den Helligkeitsstatus mit 0
oder 1. Hierzu eignet sich der Block ist Fototransistor Status [] . Uber das Dropdown-Menu (kleines
Dreieck) kann ausgewahlt werden, ob hell oder dunkel abgefragt werden soll.

Eine mdgliche Verwendung flir einen Fototransistor ist in einer Lichtschranke, wie diesem Modell.
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Programmstart

O L 1) TXT_ M 02 - Ban -
dauerhaft wiederholen
mache + falls & ist Fototransistor i B0 =80

Lichtschranke - Sicherheitslichtschranke.

Die LED an O2 wird eingeschaltet. Dann wird in einer Endlosschleife abgefragt, ob der Fototransistor
beleuchtet ist oder nicht. Wenn er hell ist, wird der Motor eingeschaltet. Die Lichtschranke ist somit nicht
unterbrochen. Sobald sie unterbrochen wird, schaltet der Motor ab.

Man kann aus der Sicherheitslichtschranke einen Handetrockner machen, in dem man den Motor erst laufen
lasst, wenn die Lichtschranke dunkel ist. Das kann man auch erreichen, in dem man die Geschwindigkeiten
genau andersherum eintragt. Probiere es aus.

Fotowiderstand

Der Widerstand des Fotowiderstands sinkt, wenn er mehr Helligkeit ausgesetzt ist. Der ausgegebene Wert
des Fotowiderstands ist also ein Mal? fur Helligkeit.

Abrufen

hole Fotowiderstand Wert

@ hole Fotowiderstand [EEl Wert

Mit hole Fotowiderstand Wert erhélt man die Information, wie hell es ist. Je kleiner der ausgegebene
Wert, desto heller ist es.

Abfragen

ist Fotowiderstand Wert []

%> st Fotowiderstand (BRIl Wert EXN © L)
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Um abzufragen, ob der Fotowiderstand einen bestimmten Helligkeitswert misst, wird der Block ist
Fotowiderstand Wert [] ... genutzt Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie der
Helligkeitswert mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Der Vergleichswert
wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.
Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn der Helligkeitswert kleiner als 3000 ist.

Programmstart

+ falls s ist Fotowiderstand [[EULTERE Wert 58 © ELLL)

mache & stoppe Motor gp, 48 "N, )&

—

NTC-Widerstand (Heil3leiter)

Der NTC-Widerstand ist ein nichtbindrer Temperatursensor. Sein elektrischer Widerstand sinkt, wenn die
Temperatur steigt, und ist damit ein Mal flir die Temperatur.
Abrufen

hole NTC-Widerstand []

S e TEEENGE -+ N Widerstand -

Mit hole NTC-Widerstand [] erhélt man entweder einen Widerstandswert oder die daraus errechnete
Temperatur. Was zuriickgegeben werden soll kann iber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) gewéhlt
werden.

Abfragen

Block ist NTC-Widerstand [] []

" ist NTC-Widerstand
Um abzufragen, ob der NTC-Widerstand einen bestimmten Wert misst, wird der Block ist
NTC-Widerstand [] ] ... Uber die Dropdown-Meniis (kleines Dreieck) kann gewéahlt werden, was und mit
welchem Vergleichsoperator verglichen werden soll. Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am Ende
des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor
gestoppt, wenn die Temperatur kleiner als 20 ist.

Programmstart

+ falls " ist NTC-Widerstand

mache & stoppe Motor [ R{E TN

—
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Zahler

. Symbol vom Zahler [+1]

Der Encodermotor kann als Zahler eingesetzt werden. Gezéhlt wird die Anzahl seiner Umdrehungen, und
zwar nicht nur, wenn er sich selber als Motor dreht, sondern auch, wenn er von aufen mechanisch
angetrieben wird.

Hinweis: Man muss in der Controllerkonfiguration einen Zahler an den Counter/Digitaler Input
anschlielfen. Nur den Encodermotor bei ,,Motor* auswihlen reicht nicht. Ansonsten ist der
Encodermotor ein ganz normaler Motor ohne Zahler.

Alternative Moglichkeiten:

Wie beim Zahler/Counter beim Encodermotor, kann man auch hier einen fischertechnik
Taster+Impulsrad und einen XM- oder XS-Motor nehmen. Z.B. um die Entfernung eines
Roboters durch Umdrehungen oder Entfernung auf einem Band, zu setzen. Impulsrad

Starte jedes mal-Block

Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine Bedingung
erfullt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal durchlaufen,
sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfillt ist, wéhrend des gesamten Ablaufs des Programms. Der
Starte jedes mal-Block:

Starte jedes mal - =

Ist eine Abkurzung fur folgendes Konstrukt:

dauerhaft wiederholen

mache + falls

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Zéhler alle Bedingungen aus eben dieser Kategorie
einsetzten.

251




Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.

Abrufen
hole Zahler Wert

E hole Zihler P Wert

Mit hole Zahler Wert erhalt man den vom Zéhler gezahlten Wert.

Abfragen

ist Zahler Wert
Um abzufragen, ob der Z&hler einen bestimmten Wert gezé&hlt hat, wird dieser Block

B ist Zzhler B3 Wert EE © K1)

genutzt. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie der gezahlte Wert mit dem
eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >).

Zuricksetzen

setze Zahler zuriick

[ setze Zihler zuriick [k

Der Z&hler beginnt wieder bei 0, wenn der Block setze Z&hler zuriick ausgefihrt wird.

Programm Z&hler

Starte jedesmal ¢ @& ist Zzhler BRI wert ER © EL1)
S Y] TXT_M_03

3 - @an-

Dieses Unterprogramm startet, wenn der Zéhler = 100 ist. Das Programm lauft nur ein Mal, wenn man nicht
den Zahler zuriicksetzt. Das rote Hauptprogramm muss auch vorhanden sein.
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Programm Zahler mit Blinken

Programmstart
+ setze Motor RESE IR [[IITHN Geschwindigkeit m
dauerhaft wiederholen
mache gibaus [ hole Zdhler KM I Wert
warte I8~ LX0

Starte jedes mal ®FEI

[ setze Zihler zurlick

Hier sind eine LED am Ausgang O3, ein Encodermotor an M1 und ein Zahler an C1 angeschlossen. Das
Hauptprogramm setzt den Encodermotor M1 auf die Drehrichtung links und die Geschwindigkeit auf 150.
In einer Endlosschleife wird der Zahlerwert C1 geholt und auf der Konsole am Bildschirm ausgegeben. Um
nicht zu viele Werte anzuzeigen wird 0,1 Sekunden gewartet. Zwischenzeitlich zahlt der Zahler weiter.

Im Unterprogramm wird jedes Mal der Z&hler, wenn er 100 erreicht, hat auf O gesetzt. Dann wird die LED
eingeschaltet, 1 Sekunde gewartet und die LED wieder ausgeschaltet.
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12C

Die in diesem Kapitel beschriebenen 12C-Sensoren werden ber ein geeignetes Flachbandkabel mit dem
TXT 4.0 und RX-Controller verbunden. Es ist egal ob man den Sensor links oder rechts am Controller
einsteckt.

Es gibt die Sensoren in zwei Bauarten: Einmal mit 10-poligem Buchse/Stecker (anfangs fiir den TXT) und
die neueren mit 6-poligem Buchse/Stecker. Es gibt Adapter oder man baut sich ein eigenes Adapterkabel,
um die &lteren Sensoren an den TXT 4.0 oder den RX Controller anzuschief3en. Beide Controller haben
6-polige Buchsen. Fiir Versuche ,.kann* man auch es mit Verbindungskabeln machen. Dabei sollte man
aber genauestens auf die Steckerbelegung achten. Die in der Hilfe/Dokumentation von Robo Pro Coding
abgebildeten Sensoren (und auch die meisten hier dargestellten) sind die, mit 10-poligem Buchsen.

Achtung! Die Sensoren laufen auf 3,3V, haben aber teilweise eine zusatzliche 9V
Spannungsversorgung (Plus 9V) die intern auf 3,3V runter geregelt wird.
So den Sensor oder den TXT 4.0 /RX niemals an einem 5V 12C-Bus betreiben!

Man ,.kann“ auch per Python-Block auf 12C und somit auf die fischertechnik Sensoren zugreifen. Siehe
dazu auch die anderen Kapitel iiber I2C. Mit den ,,normalen‘ I2C-Bldcken, von Robo Pro Coding, ist nur
moglich auf die fischertechnik Sensoren zuzugreifen. Nicht auf andere ,,fremde* Sensoren. Dazu siehe auch
die Beispiele zu 12C in Python hinten im Buch. Da ist es dann méglich, weil man z.B. die Adressen frei
eingeben kann.

Starte jedes mal-Block

i ] n I-.———--"
Starte jedes mal "} istUmweltsensor (Bl Temperatur B [J

Der Starte jedes mal-Block bietet die Mdglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine Bedingung
erflllt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur einmal durchlaufen,
sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfullt ist, wahrend des gesamten Ablaufs des Programms.

Der Starte jedes mal-Block ist eine Abkirzung fur folgendes Konstrukt:

dauerhaft wiederholen

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie 12C alle Bedingungen aus eben dieser Kategorie
einsetzten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten werden
und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil des Programms
schnell abgearbeitet werden kann.
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Gestensensor

Der RGB Gestensensor hat folgende MessgrdfRen: Farbe (RGB), Umgebungshelligkeit, Absténde bis 15cm,
Gestenerkennung in 6 Richtungen.

Der Sensor ist ein APDS9960. Fir weitere Programmierung, z.B. in Python, findet sehr viel Gber diesen
Sensor im Internet. Auch zur VVorganger-Programmiersprache Robo Pro gibt es Beispiele z.B. im Kasten

,»Robotics Smarttech®, die man in Robo Pro Coding iibertragen kann.

Gesten sind Bewegungen nach Oben, Unten, Links und Rechts. Zusatzlich kommen noch von unten nach
oben, Entfernen und von oben nach unten, Annaherung.

I 10-polig

Alte Bauform Neue Bauform

Gestensensor von der Frontseite und Bewegungsrichtungen die Erkannt werden. Wichtig ist die
Einbaurichtung des Sensors, denn sonst stimmen die Werte nicht.

6-polig

Der Sensor hat eine Art von Kamera/Sensor, mit dem gemessen wird.

Gestensensor aktiviere Licht

et d - - B aktiviere - W Licht - |

Dieser Block dient zu Starten (Initialisieren) der einzelnen Sensoren des Gestensensors.
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Folgende Sachen kann man am Gestensensor in Robo Pro Coding aktivieren oder deaktivieren:
» -+  aktiviere - Licht .

 Licht
Entfernung

Geste

Licht, Entfernung und Geste.

hole Gestensensor

hole Gestensensor Bkl =48

- TXT_M_12C1 HEX .

RGa

ROS rea

RO8 green

RO8 blue

WSV

SV he ()

HEV saturation (V
HEV weluu (N)
Umgetungalicht
Enttermang

Geste >

Folgende Daten kann man vom Gestensensor holen:
HEX = Hexadezimalwert der Messung

RGB = Rot Grun Blau —Wert

RGB red = Rotanteil (0-255)

RGB green = Grinanteil (0-255)

RGB blue = Blauanteil (0-255)

HSV = HSV Farbwert Farbwinkel

HSV hue (°) = Farbton

HSV Saturation (%) = Farbséttigung

HSV value (%) HSV Farb-Wert in % (0%-=dunkel, 100%= volle Helligkeit)
Umgebungslicht

Entfernung = O(weit) bis 255(nah)

Geste

HSV-Farbraum
Achtung! Diese Beschreibung ist —nur- fiir den Gestensensor. Die Kamera hat zwei () andere Farbraume.
Sie funktionieren aber mit anderen Werten. Am besten —im- Modell ausprobieren (Fremdlicht, Fenster...).

Siehe auch:
https://de.wikipedia.org/wiki/HSV-Farbraum
https://www fischertechnik.de/de-de/service/elearning/lehren/base-set-und-add-ons

Auf der Seite steht u.a. beschrieben, wie aus den RGB Werten der HSV Wert (Winkel) berechnet wird.
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Red
oo

Magenta
200° Yellow
60°
Blue Green
240° 1200
Cyan
180° HSV Farbraum: Winkel = Farbe

ist Gestensensor RGB

ist Gestensensor [EEl = L0

- TXT_MI2C1- RGBred- =- 0

7 RGBred
RGB green
RGB blue
HSV hue (%)
HSV saturation (%)
HSV value (%)
Umgebungskcht
Entfernung
Geste

Uber die Dropdown-Meniis (kleines Dreieck rechts) kann ausgewahlt, wie der Wert mit dem eingegebenen
Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Erklarung der Moglichkeiten siche Block vorher.
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Kombisensor

Der Kombisensor vereint die drei Funktion Beschleunigungssensor (Accelerometer), Gyroskop und
Kompasssensor (Magnetometer) in einem Bauteil. Der Sensor muss vor Gebrauch initialisiert werden.
Intern ist ein BMX055 Sensor von Bosch verbaut.

Die 6-Polige neuere Variante vom Sensor lauft direkt mit den 3,3V aus dem Ubertragungskabel und braucht
keinen 9V Anschluss mehr. Aktuell verkauft fischertechnik allerdings den 10-Poligen mit dabei liegendem
Adapter.

Beschleunigungssensor (Accelerometer)
Initialisieren

Init Accelerometer Bereich Bandbreite Kompensation
Init Accelerometer [l Bereich: P2 (g) Bandbreite: FC1IEM (Hz) Kompensation: [}

Abrufen

hole Kombisensor Beschleunigung in []

hole Kombisensor [Jilll Beschieunigung in £5: 00010 bl

Mit hole Kombisensor Beschleunigung in [] erhélt man die Beschleunigung in einer Raumrichtungen. Die
gewlinschte Raumrichtung kann tber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) gewéhlt werden. Die
Beschleunigung wird in g angegeben.

Abfragen

ist Kombisensor Beschleunigung in
ist Kombisensor Sl Beschieunigung in FLL o ol 28 » 0_

Um abzufragen, ob man eine bestimmte Beschleunigung misst, wird der Block ist Kombisensor
Beschleunigung in [] [] ... genutzt. Uber die Dropdown-Meniis (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie die
Beschleunigung mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >) und welche
Raumrichtung abgefragt werden soll. Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks
eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn
die Beschleunigung in x-Richtung groRer als 10 ist.
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<) falls ist Kombisensor ﬂ Beschleunigung in Bl T 1-82 H ®
mache “ stoppe Motor ’

Gyroskop
Abrufen

hole Kombisensor Beschleunigung in []
hole Kombisensor [l Beschleunigung in Fa. i bl

Mit hole Kombisensor Beschleunigung in [] erhélt man die Beschleunigung in einer Raumrichtungen. Die
gewunschte Raumrichtung kann tber das Dropdown-Meni (kleines Dreieck) gewahlt werden. Die Werte
vom Block ist Kombisensor Beschleunigung in, werden in °/s angegeben.

Insgesamt ist es nicht so einfach diesen Sensor nur mit Python anzusteuern. Man sollte auf fertige Libs
zuriickgreifen. Unterandrem ist der Sensor mit der Robo Pro Sprache gut beschrieben. Es gibt auch
Beispiele mit Python flr den Raspberry Pi die man (bis auf den 12C Bus) auch fiir den TXT 4.0 nutzen kann.

Abfragen

ist Kombisensor Beschleunigung in [] []
ist Kombisensor [l Beschleunigung in £5. o 0 b Lol ‘o‘—

Um abzufragen, ob man eine bestimmte Winkelgeschwindigkeit misst, wird der Block ist Kombisensor
Beschleunigung in [] [] ... genutzt. Uber die Dropdown-Meniis (kleines Dreieck) kann ausgewéhlt, wie die
Rotation mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >) und welche Raumrichtung
abgefragt werden soll. Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser
Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn die Rotation in
x-Richtung gréRer als 10 ist.

®J falls ist Kombisensor = Rotation in x-Richtung' ’ ’i 10
mache ' stoppe Motorﬂ
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Kompasssensor
Abrufen

hole Kombisensor Magnetfluss in []

hole Kombisensor Bl Magnetfluss in FoL 01 bl

Mit hole Kombisensor Magnetfluss in [] erhalt man den magnetischen Fluss in einer Raumrichtungen. Die
gewdlnschte Raumrichtung kann tber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) gewéhlt werden. Der
magnetische Fluss wird in uT angegeben.

Abfragen

ist Kombisensor Magnetfluss in [] []
ist Kombisensor B Magnetfiuss in Lo bl BR » 1,

Um abzufragen, ob man einen bestimmten magnetischen Fluss misst, wird der Block ist Kombisensor
Magnetfluss in [] [] ... genutzt. Uber die Dropdown-Mentis (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie der
magnetische Fluss mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >) und welche
Raumrichtung abgefragt werden soll. Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks
eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn
der magnetische Fluss in x-Richtung groRer als 10 ist.

=) falls ist Kombisensor = Magnetfluss in B@a{1007-82 ﬂ

mache “ stoppe Motor’

260




Umweltsensor

Der Umweltsensor vereint die vier Funktionen Luftqualitatssensor, Luftfeuchtigkeitssensor, Barometer und
Thermometer in einem Bauteil. Intern ist ein BMEG80 Sensor verbaut.

Luftqualitatssensor
Kalibrieren/Initialisieren

kalibriere Umweltsensor Bl

ist Kalibrierung von Umweltsensor [l erforderlich

Vor der ersten Messung muss der Sensor kalibriert werden. Wenn man l&ngere Zeit Messungen macht, kann
man den Sensor abfragen, ob eine weitere Kalibrierung vorgenommen werden muss.

Abrufen

hole Umweltsensor Luftqualitat als []
hole Umweltsensor [l Luftqualitit als

Mit dem Block hole Umweltsensor Luftqualitét als [] kann man die Luftqualitat messen. Uber das
Dropdown-Meni (kleines Dreieck) kann gewéhlt werden, ob die Luftqualitét als Zahlenwert (von 0 bis 500)
oder als Text zuriickgegeben werden soll.

Abfragen

ist Umweltsensor Luftqualitét
ist Umweltsensor B Luftqualitit E _oj

Um abzufragen, ob man eine bestimmte Luftqualitat misst, wird der Block ist Umweltsensor Luftqualitat
[] ... genutzt. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie die Luftqualitit mit dem
eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am
Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor
gestoppt, wenn die Luftqualitat groRer als 10 ist.

(=] falls ist Umweltsensor u Luftqualitat m -

mache “ stoppe Motor u
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Barometer
Abrufen

hole Umweltsensor Luftdruck
hole Umweltsensor [l Luftdruck

Mit dem Block hole Umweltsensor Luftdruck kann man den Luftdruck messen.
Abfragen

ist Umweltsensor Luftdruck

ist Umweltsensor B Luftdruck BB “"n

Um abzufragen, ob man einen bestimmten Luftdruck misst, wird der Block ist Umweltsensor Luftdruck []
... genutzt. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie der Luftdruck mit dem
eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am
Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor
gestoppt, wenn der Luftdruck groRer als 10 ist.

@ falls ist Umweltsensor = Luftdruck a

mache “  stoppe Motoru

Thermometer
Abrufen

hole Umweltsensor Temperatur

hole Umweltsensor B Temperatur

Mit dem Block hole Umweltsensor Temperatur kann man die Temperatur messen.

ist Umweltsensor Temperatur []
Abfragen

ist Umweltsensor FI Temperatur EX0 > 0]

Um abzufragen, ob man eine bestimmte Temperatur misst, wird der Block ist Umweltsensor Temperatur
[] ... genutzt. Uber das Dropdown-Menti (kleines Dreieck) kann ausgewdahlt, wie die Temperatur mit dem
eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Der Vergleichswert wird in das Zahlenfeld am
Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor
gestoppt, wenn die Temperatur grofer als 10 ist.

(=) falls ist Umweltsensor = Temperatur ﬂ e

mache “ stoppe Motorﬂ
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Luftfeuchtigkeitssensor
Abrufen

hole Umweltsensor Luftfeuchtigkeit
hole Umweltsensor G Luftfeuchtigkeit

Mit dem Block hole Umweltsensor Luftfeuchtigkeit kann man die Luftfeuchtigkeit messen.

ist Umweltsensor Luftfeuchtigkeit []
Abfragen

ist Umweltsensor B Luftfeuchtigkeit [Ea8 * L'

Um abzufragen, ob man eine bestimmte Luftfeuchtigkeit misst, wird der Block ist Umweltsensor
Luftfeuchtigkeit [] ... genutzt. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann ausgewahlt, wie die
Luftfeuchtigkeit mit dem eingegebenen Wert verglichen werden soll (<, <, =, #, >, >). Der Vergleichswert
wird in das Zahlenfeld am Ende des Blocks eingegeben. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.
Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn die Luftfeuchtigkeit groRer als 10 ist.

©) falls ist Umweltsensor H Luftfeuchtigkeit u

mache “ stoppe Motor’

Programmbeispiele fir die Sensoren von fischertechnik

flr den Sensor gibt es beim ,,Kasten* Programmname:

Kombisensor TXT 4.0 test_combi_sensor
Robotics Add On: Competition gui_sensor_combi

Gestensensor TXT 4.0 test_gesture_sensor
Robotics Add On: Competition gui_sensor_gesture

Umweltsensor TXT 4.0 test_environmental _sensor
Robotics Add On: loT loT_Barometer

loT_CO2_Signal_Light
10T_Indoor_Air_Quality
oT_Indoor_Climate
Sensorstation

Sie sind bei Robo Pro Coding zu finden unter:
Burgermen(/Neu/Optionen/ft Beispiele/TXT 4.0 Controller/
Burgermenii/Neu/Optionen/ft Beispiele/ Robotics Add On: Competition /
Burgermen(/Neu/Optionen/ft Beispiele/ Robotics Add On: loT /
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Das Programm ,,gui_sensor_gesture* eingedeutscht, mit Erklarungen

Das Originalprogramm benutzt englische Begriffe. Entweder wurden sie ersetzt oder der deutsche Begriff
dahinter geschrieben.

Hauptprogramm

Programmstart
setze auf 3
T3 auft ~ + = erzeugelistemit = ¢¢ ”
{7 finks ke
3 rechts k4
{5 ”»

- 4%

“”
“”

dauerhaft wiederholen

Nach dem Starten wird in die Variable ,,hue_text_farbton* ein Minus fiir Leer gegeben. Dann wird eine
Liste erzeugt mit 7 Begriffen erzeugt. Sie sind fiir die erkannte Bewegungsrichtung (Geste). Dann wir eine
leere Endlosschleife durchlaufen. Dadurch l&uft das Programm weiter, bis man Stopp auf dem Controller
oder in Robo Pro Coding druckt. Es werden also nur die Variablen gesetzt.

Unterprogramm Farbton >=0

i fum et farbiton wuf “g"»
setee [TTTVENTTVNE st EUTTRN et [ Destmabatation

mache _setze e test fartion - £
huse grovt-faconon - §> B9 R0 4 NI e grat fastton - § < @30
Das Unterprogramm startet nur wenn der Farbton groer gleich 0 ist. Als erstes wird die Variable
hue_text farbton auf ,,-* gesetzt. Dann wird vom Sensor der Farbtonwert geholt und in die Variable
,»hue grad-Farbton® geschrieben. Der Python-Code ist nur ein Hinweis auf eine Hue-Farbtabelle.

Nun wird der geholte Sensorwert mit einer Tabelle verglichen und der dazugehorige Text (Farbname) in die
Variable ,,hue_text farbton* geschrieben.
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R e text farbton - L Sg pink-rot b

i s hue_grad-farbton __§ > #3571 und B hue_grad-farbton - | < 8360
L ] hoe text farbton - £ SR rot B
© setze Beschriftungsfeld [0 - il Text  + - erstelle Tetaes [Tl mit | Dezimalstellen hole Gestenseasor [y K -n bl LS IvEl
-A-"
CZZT30 mit £ Dezimaistellen e L] TXT_ MUI2C 1 - | HSV saturation (%) - |
u.”
EZZT3 mit | Dezimaistellen hole Gestensensor [EiE NN ST IO RN
D setre Beschriftungsfeld [Tl i (Bl Text + — erstelleTertaus [ L2 mit £ Dezimaistelien hole Gestensensor [Z13 M- EE [0
“m»
ETTTES mit £ Dezimaistelien (RS E TXT M 12C_1 - I RGS green - |
“«mr
ETT T8 mit §) Dezimaistelien hole Gestensensor § 18 Mokl Lol 20
SR et T et status_indicator_valid - £ LUTTTE R TXT MUI2C 1 - J HSV saturation (%) - § > #0.35
@ setze Beschriftungsfeld [T 30 Text ¢ ~ erstelle Textaus [0 R 00
D setre Beschriftungsfeld [T R Al Text  + — erstelleTextaous [ o il ol
D setze Beschriftungsfeld [T B o0l Text + = erstelle Text aus [P RE PSS TXT_MI2C 1 -l Umgebungsiicit - |

Am Ende wird im Beschriftungsfeld ,,txt label hsv* der Text, aus den Zahlenwerten vom Sensor,
geschrieben. In das Beschriftungsfeld ,,txt label rgb* werden die RGB-Werte vom Sensor als Text
geschrieben. Wenn die Sattigung groRer als 0,35 ist, wird die Statusanzeige gesetzt. Der
Farbton-Sensorwert wird auf dem Beschriftungsfeld ,,txt label hue* als Text und anschlieBend der Name
der Farbe aus der Variablen ,,hue text farbton* dargestellt. Zuletzt wird der Sensorwert ,,Umgebungslicht*
vom Sensor in das Beschriftungsfeld ,,txt_label ambient* ausgegeben.
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Hier die Ubersicht tiber das gesamte Unterprogramm.

fole Cestervserse Lo AT TNRN CHTIGEN

vus_grc-tarbien - h 2 MO) 5% W bue gred-farkton - f < M 9)

L R hae beet farblon - P LY ocange-Sraus L
e gadiarbien §: W3] od S padlarbion | <

{hom_grasfartion  § < M1

| hom gradfarbton © § < 813%

20 DM e grad furkion o W5ea]
-t

bum grecfucirion  §= M1ea) = S Wb gredfartion  § e
R e bt farbtcn - P oottt o
. e geas-farkrton - £ Mzcol =nd WG e crudfarbion - Fe
et farkizn [ A o=t s B
e (s g tarbicn* §= M2I0f erd B b e sud farbton * F< |
Lo hse_bet_farbion [ SR Bles LU
o e pmtiarton 1= M zesli=rd IO foe gradturbten B <
L TR ham tece farkion 0 SEL blne-Sefrot A
——F o gmz-tartrize - §= M z7z) = M b gredfesten | <
ke mtee [T Rl et [T
Bt . (e pad-tarbien+ 1= Ma1apiond ML e o farkicn - f« |
e bt farbion [ ] etk L

e gradfurbten B2 M340F aod WL o farkion - e
macke sstoe TN SN e WP
che e [T e [T
P (ua g-tarbion - § = M3s70 =W he gradfarbton - |- M 3%0)
P e fartion 1 = b

& awtre Beacheftsegafeld [0 1 0. 00 Text [0 et £ Oucimaixtalion bole Geatesserase (25400 R0 OO IRl
“m=
[T mt £ Decdmalxialion

5 sstxe Beachetftengeiold (1T 5T et T I _12C ] Ur gebun gadicht




> wenn Schalter [T % R umgeschaltet: Ereignis

mache il T XTM_I2C_1 . | aktiviere . J Licht .
Gestensensor RE M7 | deaktiviere . Ji Licht . _

© wenn Schalter [T B L B i umgeschaltet: Ereignis
. "m El‘eigﬂis ' u.._'..;.;
mache (2T TXT_M_I2C_1 - | aktiviere . [l Entfernung . |

bt 1 X 1-M_12C_1 - deaktiviere . Ji Entfernung -

© wenn Schalter [T 8 0 0L umgeschaltet: Ereignis
+ falls Ereignis 1 L b
mache (DT TXT_M_12C_1 -l aktiviere .l Geste . |

bl | XT-M_12C_1 -} deaktiviere - J§ Geste . |

Die drei Unterprogramme reagieren auf jeweils einen virtuellen Schalter am Bedienfeld. Sie aktivieren oder
aktivieren Licht, Entfernung oder Geste.
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USB

Uber den USB-Anschluss kann die Kamera mit integriertem Mikrophon angeschlossen werden.
Kamera und Mikrophon werden hier getrennt betrachtet. Um die Funktionen der Kamera zu
nutzen, muss man sie erst in der Kamerakonfiguration einstellen. Man kommt am schnellsten in die

Kamerakonfiguration, wenn noch nichts konfiguriert wurde, tiber ,,Kamerakonfiguration
hinzufligen®.

Kamerakonfiguration hinzufiigen

Bis auf die Blocke vom Mikrofon sind die restlichen Blocke ausgegraut.

Kamera

fischertechnik Kamera

Die Kamera kann man als Bewegungsdetektor, als Farbdetektor, als Balldetektor und als
Liniendetektor nutzen. Auch gleichzeitig. Man kann auf ein leeres Kamerabild Felder einzeichnen
die auf bestimme Sachen reagieren, wie Bewegung, Farbe, Ball oder Linie. Auch hier sind mehrere
moglich.

Ereignis

Die Callback-Antwort. Ist ein Ereignis eingetroffen. Kann als Abfrage genutzt werden.

Bewegungsdetektor
Um die Kamera als Bewegungsdetektor zu nutzen, muss man in der Kamerakonfiguration das
Ménnchen-Symbol in die gerasterte Flache ziehen, dann 6ffnet sich rechts ein Fenster in dem man
unter Inspektor
o den Pixelbereich, in dem auf Bewegung uberprift wird,
o die Position dieses Bereichs (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des Bereichs),
e den Namen des Bewegungsdetektors und
e die Toleranz

festlegen kann.
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Bewegungsdetektor Programm

wenn Bewegung erkannt

wenn Bewegung [ erkannt: Ereignis

Das Bewegungsdetektor-Programm lauft ab, wenn eine Bewegung erkannt wurde. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global ber beide Programme hinweg. Das
Eingabe-Programm lauft im Block wenn Bewegung erkannt ab.

Farbdetektor

Achtung! Farbraum siehe auch Gestensensor. Farbdetektor hat auch andere Werte als OpenCV!

Um die Kamera als Farbdetektor zu nutzen, muss man in der Kamerakonfiguration das
Pipetten-Symbol in die gerasterte Flache ziehen, dann 6ffnet sich rechts ein Fenster in dem man
unter Inspektor

o den Pixelbereich, in dem auf Farbe tberprift wird,

o die Position dieses Bereichs (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des Bereichs),
e den Namen des Farbdetektors und

e den Kontrast

festlegen kann.
Abrufen
hole Farbe als []

hole Farbe m als

Mit hole Farbe als [] erh&lt man die erkannte Farbe im Hexadezimal oder im RGB Format. Das
Format kann Uber das Dropdown-Meni (kleines Dreieck) eingestellt werden.

Abfragen

ist Farbe detektiert

Um abzufragen, ob der Detektor eine Farbe wahrgenommen hat, wird der Block ist Farbe
detektiert genutzt. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.

Um abzufragen, ob der Detektor eine bestimmte Farbe wahrnimmt, wird dieser Block

ist Farbe =+ | Hue-Toleranz ') Grad
Actueller Block

ist Farbe “TEN _ nis H‘m Toleranzm

Alte Darstellung
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genutzt. Mit dem Block kann man die aufgenommene Farbe mit einer eingegeben vergleichen.
Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann gewahlt werden, ob die eingestellte Farbe gleich
oder ungleich der gefilmten Farbe seien soll. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden. Im
Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn die aufgenommene Farbe Rot ist.

2! falis ist Farbe @ E'D Toleranz m

mache stoppe Motor =

Alte Darstellung

wenn Farbe erkannt: Ereignis
+ falls

mache

Aktuelle Darstellung der Blocke

Die Farbauswahl, die erkannt werden soll, geht tiber das farbige kleine Rechteck. Das ist im Block
schon vorhanden oder man nimmt den aus dem Reiter Util.

e
EEE

Durch einen Klick in das farbige Rechteck erscheint ein weil3er Ring, den man auch verschieben
kann. So wéhlt man die Farbsatigung (heller-dunkler) aus. Mit dem Regler wird die Grundfarbe
gewdhlt. Man kann die Farbe auch als RGB-Wert eingeben.

Mit Save wird die Einstellung fiir den Block gespeichert.

Achtung: Die Zahlenangaben sind hexadezimal, aber die Abfrage selbst ist der HVS Farbraum
(Hue-Winkel). Deswegen ist die Toleranz auch in Grad angegeben.
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HVS Farbraum

Red
00

Magenta

Ko Yellow
60°
Blue Green
240° 120°
Cyan
180° Winkel der Farben
Umrechnung

Die RGB (Rot, Griin, Blau) Werte, kdnnen jeweils zwischen 0 und 255 liegen. Wenn man diese
Dezimalzahlen ohne Trennzeichen hintereinanderschreibt, kann man nicht genau sagen, wo die einzelnen
Werte anfangen und aufhéren. Man nimmt deswegen Hexadezimalzahlen.

Die gehen von 0 bis F. 0=0, 1=1, 2=2...9=9, 10=A, 11=B, 12=C, 13=D...15=F, 16=10, 17=11... 255=FF
Man kann z.B. mit dem Windowsrechner die Dezimalzahlen auf Hexadezimalzahlen umrechnen.

Erweiterung des Programms mit der ,,Hexadezimalen Anzeige" und der
+RGB Anzeige" der ermittelten Farbe. Grundtarben

Farbe HexWet R G @ '.-
Das System der hexadezimalen - .
sas . & S Welld
Farbdefinition findest du in vielen l e
. 20 Genu LRI s
Bereichen des computergestitzten I
. a as . . Wein Ll Schwarz
Designs. Bei diesem System wird eine = = -
® - 3 ef a0 ¢ an
Farbe durch drei aufeinander folgende - =
> g0 e v Dunkeirot  ssaevce RS 21TFFFY
Hexadezimalzahlen dargestellt, die jeweils = e = .
se . s *OFFE ]
fur eine Farbe des RGB-Farbraums stehen.

Dunkelgrun  soosace LR LR

Blau OONM T Gelb

Ounkelblay  sowcces

RGB steht dabei als Abklrzung fir die Anteile
der Basisfarben Rot, Grin und Blau an der
Mischfarbe.

oFFEF Y

Ublich ist die hexadezimale Farbdefinition

in sechsstelliger Form, das heil}t, als eine Aneinanderreihung von drei jeweils zweistellig
geschriebenen Hexadezimalzahlen, nach dem Schema: #RRGGBB, die es erlaubt, pro
Objekt (= 256) verschiedene Zustande zu definieren — von 0 fiir eine komplett
,ausgeschaltete” Farbe und 255 (FF) far 100 % Farbsattigung. Es wird die additive
Farbmischung zum Mischen der Farben benutzt, der Code #FFFFO0O ergibt die Farbe
Gelb, weil Rot mit Griin gemischt wird.
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Beispiel Farberkennung, aus ,,cameraman_detect_color*

Programmstart

dauerhaft wiederholen

wenn Farbe erkannt: Ereignis

+ falls % istFarbe @ | Exme]_ ] Hue-Toleranz [} Grad

[ F o Oy RS BT v 22 ) txt_status_indicator_red i falsch

W setze Statusanzeige FV o LU Il Lo 10 i 1 1l falsch
g setze Statusanzeige' L. wahr

m‘D Hue-Toleranz [1] Grad
falsch

¥ setze Statusanzeige atus_indicator_yello i wahr

i setze Statusanzeige status_indicator_gree El . falsch
sonst falls — § ist Farbe
mache -j- setze Statusanzeige i\

- setze Statusanzeige
- setze Statusanzeige status_indicator_gre IO falsch

ol RS FLOEEY V2 txt_status_indicator_red « EUVUA falsch
- setze Statusanzeige status_indicator_yellow - EL«\l. falsch
o1 SRS ELIEEL VST ExE_status_indicator_gree ELA, falsch

® setze Beschriftungsfeld [ETETICIR Text hole Farbe effEfGignis] als
ST O

Das Hauptprogramm ,,10scht“ die Statusanzeigen und macht eine leere Endlosschleife.

Die Farberkennung lauft parallel zum Hauptprogramm. Wenn eine Farbe erkannt wird, wird uberpriift, ob
die Farbe mit einer der programmierten (ibereinstimmt. Das ist nicht der genaue Wert, sondern ein
Farbbreich der tber die Toleranz angegeben wird. Je nachdem welche tbereinstimmt, wir die Statusanzeige
aktiviert und zeigt somit die erkannte Farbe an. Zuletzt wird der RGB Wert angezeigt.
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Farbdetektor Programm

wenn Farbe erkannt

wenn Farbe B erkannt: Ereignis

Das Farbdetektor-Programm lauft ab, wenn eine Farbe erkannt wurde. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global Gber beide Programme hinweg. Das
Eingabe-Programm lauft im Block wenn Farbe erkannt ab.

Balldetektor

Um die Kamera als Balldetektor zu nutzen, muss man in der Kamerakonfiguration das
Balle-Symbol in die gerasterte Flache ziehen, dann 6ffnet sich rechts ein Fenster in dem man unter
Inspektor

den Pixelbereich, in dem auf Balle Gberprift wird,

die Position dieses Bereichs (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des Bereichs),
den Namen des Balldetektors,

den Bereich, in dem der Durchmesser des Balls liegt,

den Bereich der x-Achse,

die Farbe des Balles und

die Farbtoleranz

festlegen kann.

Abrufen

hole [] des Balls

hole des Balls ¢ Ereignis

Mit hole [] des Balls erhdlt man x-Position, y-Position, Radius oder Durchmesser, des Balles.

Abfragen

ist Ball detektiert

ist EZTITINN des Balls “Ersignis

Um abzufragen, ob der Detektor einen Ball wahrgenommen hat, wird der Block ist Ball detektiert
genutzt. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.

Um abzufragen, ob der Detektor einen Ball mit einer bestimmten x-Position, y-Position, Radius
oder Durchmesser wahrnimmt wird dieser Block
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ist des Balls

genutzt. Mit dem Block kann man Spezifikationen, des aufgenommenen Balles, mit einem
eingegebenen Wert vergleichen. Uber die Dropdown-Mentis (kleines Dreieck) kann gewahlt
werden, was und mit welchem Vergleichsoperator verglichen werden soll. Dieser Block kann als
Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn der Durchmesser, des
aufgenommenen Balles, 5 ist.

s o IR coscans RN
mache. = stoppe ot 53

Balldetektor Programm

Das Balldetektor-Programm lduft ab, wenn eine Farbe erkannt wurde. Es wird separat vom
Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global Gber beide Programme hinweg. Das
Eingabe-Programm lauft im Block wenn Ball erkannt ab.

wenn Ball BE8 erkannt: Ereignis

Liniendetektor

Um die Kamera als Liniendetektor zu nutzen, muss man in der Kamerakonfiguration das Symbol
mit den Punkten auf einer Linie in die gerasterte Fl4che ziehen, dann 6ffnet sich rechts ein Fenster
in dem man unter Inspektor

den Pixelbereich, in dem auf Linien Uberpruft wird,

die Position dieses Bereichs (auf dem angegebenen Punkt liegt die obere linke Ecke des Bereichs),
den Namen des Liniendetektors,

die Anzahl an Linien, die erkannt werden sollen, und

den Bereich, in dem die Breite der Linie(n) liegt

festlegen kann.
Abrufen

hole [] der Linie []

(") Position « 2t 'n aus m Liste

Mit hole [] der Linie [] erhalt man Position oder Breite einer der maximal funf Linien ab.
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hole Farbe der Linie [] als []
hole Farbe der Linie *JL} aus *JERSIgNRY Liste ais [[500

Mit hole Farbe der Linie [] als [] erhélt die Farbe einer Linie im Hexadezimal oder im RGB
Format ausgeben lassen. Das Format kann tiber das Dropdown-Ment (kleines Dreieck) eingestellt
werden.

Abfragen

ist ... der Linie

Um abzufragen, ob der Detektor eine Linie wahrgenommen hat, wird der Block ist Linie
detektiert genutzt. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.

Um abzufragen, ob der Detektor eine Linie mit einer bestimmten Position oder Breite wahrnimmt,
wird dieser Block

ist [ der Linie *JES

genutzt. Mit dem Block kann man Spezifikationen, der aufgenommenen Linie(n), mit einem
eingegebenen Wert vergleichen. Uber die Dropdown-Meniis (kleines Dreieck) kann gewahlt
werden, was und mit welchem Vergleichsoperator verglichen werden soll. Dieser Block kann als
Bedingung genutzt werden. Im Beispiel wird der Motor gestoppt, wenn die Breite, der
aufgenommenen Linie, kleiner als 2 ist.

©) falls

mache

Um abzufragen, ob der Detektor eine Linie mit einer bestimmten Farbe wahrnimmt, wird dieser
Block

ist Farbe der Linie %

genutzt. Mit dem Block kann man die aufgenommene Linienfarbe mit einer eingegeben
vergleichen. Uber das Dropdown-Menii (kleines Dreieck) kann gewahlt werden, ob die eingestellte
Farbe gleich oder ungleich der gefilmten Farbe seien soll. Dieser Block kann als Bedingung
genutzt werden.
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Liniendetektor Programm

wenn Linien erkannt

wenn Linien S8l erkannt: Ereignisliste

Das Liniendetektor-Programm lauft ab, wenn eine oder mehrere Linien erkannt wurden. Es wird
separat vom Hauptprogramm geschrieben. Variablen funktionieren global iber beide Programme
hinweg. Das Eingabe-Programm l&uft im Block wenn Linien erkannt ab.
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Bild

wenn Bild gedndert

wenn Bild BE geindert: Ereignis

Das Ereignis tritt ein, wenn ein neues Bild verfugbar ist

Bild ... nach base64 konvertieren

: Bild - nach base64 konvertieren

Gibt das Bild als base64 konvertierte Zeichenkette zuriick.

Bild von ... holen

Bild von EX8 holen

Liefert das aktuelle Bild aus der ausgewéhlten Kamera
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Mikrofon

Das in der Kamera integrierte Mikrofon kann als Lautstarkedetektor genutzt werden.

Starte jedes mal

Der Starte jedes mal-Block bietet die Moglichkeit ein Programm ablaufen zulassen, wenn eine
Bedingung erflllt ist. Er funktioniert also &hnlich wie eine Fallunterscheidung wird aber nicht nur

einmal durchlaufen, sondern jedes Mal, wenn die Bedingung erfillt ist, wéhrend des gesamten
Ablaufs des Programms. Der Starte jedes mal-Block:

. B 50

Man kann in den Starte jedes mal-Block der Kategorie Mikrofron alle Bedingungen aus eben
dieser Kategorie einsetzten.

Hinweis: Der Programmabschnitt innerhalb des Starte jedes mal-Block sollte kurzgehalten

werden und keine blockierenden Aufrufe oder Endlosschleifen enthalten, so dass dieser Teil
des Programms schnell abgearbeitet werden kann.

Lautstarkedetektor — Mikrofon der USB Kamera
Abrufen

Mikrofon Lautstarke 1

“»  Mikrofon B Lautstérke

Mit Mikrofon Lautstarke erhalt man die Lautstarke in Dezibel.
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Abfragen

Mikrofon Lautstarke 2

Um abzufragen, ob der Lautstarkedetektor eine bestimmte Lautstarke wahrnimmt, wird dieser
Block

Mikrofon [l Lautstirke [l *HEL

genutzt. Mit dem Block kann man die aufgenommene Lautstarke mit einer eingegebenen
vergleichen. Uber das Dropdown-Menu (kleines Dreieck) kann gewahlt werden, mit welchem
Vergleichsoperator verglichen werden soll. Dieser Block kann als Bedingung genutzt werden.

279



Verarbeitung
Die Verarbeitung kann vergleichen, berechnen...

Logik
Boolesche Logik ist ein einfaches mathematisches System, das zwei Werte hat:

e wahr
o falsch

Logikblécke in ROBO Pro Coding sind in der Regel dafiir da, Bedingungen und Schleifen zu kontrollieren.

Hier ein Beispiel:

+ falls

mache gib aus

sonst gib aus

Wenn der Wert der Variable x grofer als 100 ist, ist die Bedingung wahr und der Text "Was fiir eine grof3e
Zahl!" wird ausgegeben. Ist der Wert von x nicht groRer als 100, ist die Bedingung falsch und "Das ist nicht
sehr grof3." wird ausgegeben. Boolesche Werte kdnnen auch in Variablen gespeichert werden und an
Funktionen weitergegeben werden, genauso wie Zahlen, Text und Listenwerte.

Blocke

Wenn ein Block einen Booleschen Wert als Eingabe erwartet, wird eine fehlende Eingabe als falsch
interpretiert. Nicht-Boolesche Werte kénnen nicht direkt dort eingefiigt werden, wo Boolesche Werte
erwartet werden, obwohl es moglich (aber nicht ratsam) ist, einen nicht-Booleschen Wert in einer Variablen
zu speichern und diese dann in die Bedingungseingabe einzufiigen. Diese Methode wird nicht empfohlen,
und ihr Verhalten kann sich in zukinftigen Versionen von ROBO Pro Coding andern.

Werte - wahr / falsch Block

Ein einzelner Block mit einer Dropdown-Liste, die entweder wahr oder falsch angibt, kann verwendet
werden, um einen Booleschen Wert abzurufen:

Wahr / falsch Block

Am Ausgang links, liegt der ausgewdahlte Wert an.
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Falls mache Block

Der ,,falls mache* Block priift, ob eine Bedingung wahr oder falsch ist. Wenn sie wahr ist werden die
weiteren Blocke innerhalb ausgefiihrt. Wenn die Bedingung falsch ist, wird zum nédchsten Block
weitergegangen. Durch das Klicken auf das + wird eine weitere Priifung ,,sonst falls“ mit einer anderen
Bedingung eingefugt.

Falls mache sonst Block

Der ,,falls mache* Block pruft, ob eine Bedingung wahr oder falsch ist. Wenn sie wahr ist werden die
weiteren Blocke innerhalb ausgefiihrt. Wenn die Bedingung falsch ist, werden die weiteren Blocke im
unteren Teil bei ,,sonst* ausgefuhrt.

Automatisches Fahrtlicht. Falls es dunkel ist, mache das Licht an, sonst schalte das Licht aus.
Vergleichsoperatoren
Es gibt sechs Vergleichsoperatoren. Jedem werden zwei Eingaben (normalerweise zwei Zahlen) tibergeben

und der Vergleichsoperator gibt wahr oder falsch zuriick, je nachdem, wie die Eingaben miteinander
verglichen werden.

nicht gleich

Kleiner als groRer als

kleiner als oder gleich groRer als oder gleich
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Die sechs Operatoren sind: gleich, nicht gleich, kleiner als, groRer als, kleiner als oder gleich, gréRer als Logik
oder gleich.

Logische Operatoren

und / oder Block

Der und-Block gibt dann und nur dann wahr zuriick, wenn seine beiden Eingangswerte wahr sind.

und / oder Block

Nicht Block

Der nicht-Block wandelt eine boolesche Eingabe in ihr Gegenteil um. Zum Beispiel ist das Ergebnis von:

nicht
Es liegt links am Ausgang falsch.

Wenn keine Eingabe rechts von einem Block erfolgt, wird der Wert wahr angenommen, so dass der
folgende Block den Wert falsch erzeugt:

m Es liegt hier ein ,,falsch* links am Ausgang an.

Es wird jedoch nicht empfohlen, eine Eingabe leer zu lassen.
dreier Operator prufe falls wahr / falls falsch

Der dreier Operator verhélt sich wie ein Miniatur-wenn-sonst-Block. Er nimmt drei Eingangswerte
entgegen. Der erste Eingangswert ist die zu testende boolesche Bedingung, der zweite Eingangswert ist der
Wert, der zurtickgegeben werden soll, wenn der Test wahr ergibt, der dritte Eingangswert ist der Wert, der
zuriickgegeben werden soll, wenn der Test falsch ergibt. Im folgenden Beispiel wird die Variable Farbe auf
Rot gesetzt, wenn die Variable x kleiner als 10 ist, andernfalls wird die Variable Farbe auf grun gesetzt.
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setze [0 auf ~ priife

falls wahr

falls falsch

Ein dreier Block kann immer durch einen wenn-sonst-Block ersetzt werden. Die folgenden zwei Beispiele
sind genau gleich.

gibaus = prife

falls wahr

falls falsch

sonst gib aus
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Schleifen

Der Bereich "Steuerung" enthalt Blocke, die steuern, ob andere Blocke, die in ihrem Inneren platziert sind,
ausgefihrt werden. Es gibt zwei Arten von Steuerungsbldcken: wenn-sonst-Blécke (die auf einer eigenen
Seite beschrieben werden) und Blocke, die steuern, wie oft ihr Inneres ausgefihrt wird. Letztere werden — FSeess
Schleifen genannt, da ihr Inneres, auch als Schleifenkorper oder Korper bezeichnet, (méglicherweise)
mehrfach wiederholt wird. Jeder Durchlauf einer Schleife wird auch als Iteration bezeichnet.

Blocke zur Erstellung von Schleifen

dauerhaft wiederholen

Der ,,dauerhaft wiederholen“-Block fuhrt den Code in seinem Korper so lange aus, bis das Programm
beendet wird.

dauerhaft wiederholen

Wiederhole x mal

wiederhole :{ -mal:

Der wiederhole-Block fiihrt den Code in seinem Korper, so haufig wie angegeben aus. Der folgende Block
gibt zum Beispiel zehnmal "Hallo!" aus:

ol ]
wiederhole m mal:
mache gibaus ¢ m 22

wiederhole-solange

wiederhole EZI71 TN

Stelle dir ein Spiel vor, bei dem ein Spieler einen Wurfel wirft und alle geworfenen Werte addiert, solange
die Summe Kleiner als 30 ist. Die folgenden Blocke implementieren dieses Spiel:

1. Eine Variable namens ,,insgesamt* erhélt einen Anfangswert von 0.
2. Die Schleife beginnt mit einer Uberpriifung, ob insgesamt kleiner als 30 ist. Wenn ja, werden die
Blocke im Korper durchlaufen.
3. Eine Zufallszahl im Bereich von 1 bis 6 wird erzeugt (um einen Wrfelwurf zu simulieren) und in
einer Variablen namens ,,gewtrfelt gespeichert.
4. Die gewdrfelte Zahl wird ausgegeben.
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5. Die Variable ,,insgesamt* wird um ,,gewrfelt* erhoht.
6. Wenn das Ende der Schleife erreicht ist, geht die Steuerung zuruick zu Schritt 2.

sore [ ot 3
“H

S - '
mache setze F:LII IS auf ganzzahlige Zufallszahl zwischen "@ und "B

AL ETE gewlirfelt ~
andere I B gewiirfelt -

Nach Beendigung der Schleife werden alle nachfolgenden Bldcke (nicht dargestellt) durchlaufen. Im
Beispiel endet der Schleifendurchlauf, nachdem eine gewisse Anzahl von Zufallszahlen im Bereich von 1
bis 6 ausgegeben wurde, und die Variable insgesamt hat dann als Wert die Summe dieser Zahlen, die
mindestens 30 betrégt.

wiederhole-bis

solange

wiederhole CIEE wiederhole 71720 7 solange

mache mache |:> g
wiederhole solange-Schleifen wiederholen ihren Korper, solange eine Bedingung erfillt ist. wiederhole
bis-Schleifen sind ahnlich, mit dem Unterschied, dass sie ihren Korper so lange wiederholen, bis eine

bestimmte Bedingung erfiillt ist. Die folgenden Blécke sind Aquivalent zum vorherigen Beispiel, weil die
Schleife lauft, bis insgesamt groer oder gleich 30 ist.

cere [ ot 3

waterot (753 M 0
- _ _ S ol

mache setze auf  oanzzahlige Zufallszahl zwischen C’ﬂ und “LB

HUEUE gewiirfelt ~

éindere um
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Schleifen

zahlen-von-bis

ziihle [EM von * Y bis *KL) in Schritten von S 1)

Die zahlen-von-bis-Schleife erhéht einer Variable den Wert, beginnend mit einem ersten Wert, endend mit
einem zweiten Wert und in Schritten von einem dritten Wert, wobei der Kérper fur jeden Wert der Variable
einmal ausgefiihrt wird. Das folgende Programm gibt zum Beispiel die Zahlen 1, 3 und 5 aus.

zihle m von Cg} bis CLB: in Schritten von ‘:".'
mache gibaus m

Wie die beiden folgenden Schleifen zeigen, werden jeweils die Zahlen 5, 3 und 1 ausgeben. Dieser erste
Wert kann groRer sein als der zweite. Das Verhalten ist das gleiche, egal ob der Zunahmebetrag
(Inkrementbetrag) (dritter Wert) positiv oder negativ ist.

zahle m von Ca, bis “'n in Schritten von ("ng
mache gibaus m

B o -
zahle m von C'IB] bis ¢ n in Schritten von © B

mache gibaus m

fiir jeden Wert

fiir jeden Wert [l aus der Liste

Der fur jeden-Block ist &hnlich, wie die z&hlen-von-bis-Schleife, nur dass er statt der Schleifenvariable in
einer numerischen Reihenfolge die Werte aus einer Liste der Reihe nach verwendet. Das folgende
Programm gibt jedes Element der Liste "alpha", "beta", *gamma" aus:
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Programmstart

fiir jeden Wert [l aus der Liste © + = erzeuge Listemit _ ““ F101”
Ausgang “ »

Sound f—

I Motor
I mache gibaus [0

Sensoren .

I Eingang
I Zihler
I 12C
I use

Konsole Haltepunkte An

Programm startet

alpha
beta
gamma

Programm beendet.

Schleifenabbruchbldcke

Die meisten Schleifen werden so lange durchlaufen, bis die Abbruchbedingung (bei wiederhole-Bldcken)
erfullt ist oder bis alle Werte der Schleifenvariable angenommen wurden (bei zéhlen mit- und fur
jeden-Schleifen). Zwei selten bendtigte, aber gelegentlich nitzliche Blocke bieten zusétzliche
Mdglichkeiten zur Steuerung des Schleifenverhaltens. Sie kénnen bei jeder Art von Schleife verwendet
werden, auch wenn die folgenden Beispiele ihre Verwendung bei der fur jeden-Schleife zeigen.
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die Schleife abbrechen

die Schieife abbrechen -

Der ,,die Schleife abbrechen“-Block ermdéglicht einen vorzeitigen Ausstieg aus einer Schleife. Das folgende
Programm gibt bei der ersten Iteration (Durchlauf) "alpha" und bricht bei dem zweiten Durchlauf die
Schleife ab, wenn die Schleifenvariable gleich "beta™ ist. Der dritte Punkt in der Liste wird nie erreicht.

Q

Programmstart
I Te & fur jeden Wert [l aus der Liste © + = erzeuge Listemit _  [TIT) »
I Datel “ ‘ »
| Datenstrukturen 13 m ”»
l vl mache + falls i § = O] beta k&
| variabien mache
I Funktionen sonst glbaus

I Machine Learning

I Importe
Kommunikation.

l Fernbedienung

Konsole Haltepunkte Austc

Programm startet.
alpha

Programm beendet.

Beim ersten Aufruf erscheint der Block mit einem Warnsymbol.

/
A die Schleife abbrechen -
Sobald man ihn in einer Schleife hat, verschwindet das Warnsymbol.
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sofort mit nachstem Schleifendurchlauf fortfahren

sofort mit nachstem Schleifendurchlauf fortfahren -
ﬁie Schleife abbrechen -

« die Schleife abbrechen

sofort mit néchstem Schleifendurchlauf fortfahren

Den Block erhélt man, wenn man das kleine Dreieck rechts anklickt und den unteren Eintrag auswahlt.

,,sofort mit ndchstem Schleifendurchlauf fortfahren* bewirkt, dass die restlichen Bldcke im Schleifenkorper
Ubersprungen werden und die ndchste Iteration der Schleife beginnt.
An den Block kénnen keine weiteren Blocke unten angeschlossen werden.

Das folgende Programm gibt bei der ersten lIteration der Schleife "alpha" aus. Bei dem zweiten Durchlauf
wird der Block ,,sofort mit nachstem Schleifendurchlauf fortfahren* ausgefiihrt, wodurch die Ausgabe von
"beta" Ubersprungen wird. Bei der letzten Iteration wird "gamma" gedruckt.

fiir jeden Wert f§ aus der Liste © + = erzeuge Liste mit . < EI[:[iFY »
17 ”

44 mma »

mache + falls Buchstabe - | = - @ beta k&
|-+ - N sofort mit nachstem Schieifendurchiauf fortfahren -

1 G T [T Buchstabe -
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Mathe

Die Blocke, der Kategorie Mathematik werden genutzt, um Berechnungen anzustellen. Die Ergebnisse der
Berechnungen kénnen zum Beispiel als Werte fiir eine Variable verwendet werden. Die meisten
Mathematik-Bldcke beziehen sich auf allgemeine mathematische Berechnungen und sollten selbsterkl&rend
sein.

Eine Zahl

‘]

Nutze den Zahl-Block, um eine beliebige Zahl in dein Programm hinzufligen oder einer Variable diese Zahl
als Wert zuzuweisen. Dieses Programm weist der Variablen ,,Alter die Zahl 12 zu:

setze m auf m

Ist die Summe zweier Zahlen - Einfache Rechnungen

Dieser Block hat die Struktur:

J -l

Wert-Operator-Wert.

Als Operatoren stehen die Rechenarten
+ (Plus),

- (Minus),

x (Mal),

+ (Geteilt), und

A (hoch) zu Verfligung.

Der Operator kann (iber das Dropdown-Meni ausgewahlt werden. Er kann unmittelbar auf Zahlen oder
auch auf Werte von Variablen angewendet werden. Beispiel:

Dieser Block gibt Ergebnis 144 (12"2) aus.
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Programmstart

L0 Alter - BTSN 3

gbavs YR XB B3

Dieses Programm setzt die Variable ,,Alter* auf 3. Dann wird 3 hoch 2 gerechnet. Das Ergebnis wird auf der
Konsole ausgegeben.

Konsole

Programm startet...
9

Programm beendet.

Operatoren auf Bitebene - Bitweise Operatoren, Vergleiche auf Bitebene

y ezl

J <<
>>
AND
OR
XOR
NOT

Die ,,Bitweisen Operatoren® sind fur Ganzzahlen, die in das Bindrformat umgewandelt werden und dann auf
Bit Ebene je nach Operator ,,behandelt* werden.
In Robo Pro Coding sind das:

Shift links — Bitzahl nach links schieben

Shift rechts — Bitzahl nach rechts schieben

AND - Zwei Bitzahlen mit Logisch UND vergleichen

OR — Zwei Bitzahlen mit Logisch ODER vergleichen

XOR — Zwei Bitzahlen mit Logisch EXKLUSIVODER vergleichen
NOT — Zwei Bitzahlen mit Logisch NICHT vergleichen

Das Ergebnis (Zahl) wird nach links Gbergeben. Aus dem Zahlenbereich rausfallende Einsen oder Nullen
verschwinden. Aufgefillt wird immer mit Nullen.
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Shift

Shift-Beispiele, Lauffahige Programme, die das Ergebnis auf der Konsole ausgeben:

Programmstart

setze af . BRI B

gib aus

2<<2=8
Die Zahl 2 (0010) wird zweimal nach links verschoben. Das ergibt 1000 und entspricht der Zahl 8.

Programmstart

setze af ODEXE A
gib aus

9>>2=2

Die Zahl 9 (1001) wird zweimal nach rechts verschoben. Das Ergibt 0010 und entspricht der Zahl 2.
Die linke Zahl ist diejenige die verschoben werden soll, rechte Zahl ist die Anzahl der Verschiebungen.
Logische-Beispiele, Lauffahige Programme, die das Ergebnis auf der Konsole ausgeben:

AND

Programmstart

setze auf 5HAND - B3
gib aus

5AND3=1

Die Zahl 5 (0101) mit Logisch UND 3 (0011) ergibt 0001, dass der Zahl 1 entspricht. Nur die letzte Stelle,
der Bitzahlen, hat bei beiden Zahlen eine 1. Ansonsten ist es 0-0. 1-0 oder 0-1 was eine 0 ergibt. Die letzte
Stelle hat 1-1 und somit eine 1.

OR

Programmstart

setze auf

gib aus

S5OR3=7
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Die Zahl 5 (0101) mit Logisch ODER 3 (0011) ergibt 0111, dass der Zahl 7 entspricht. Im Ergebnis ist
entweder die Eins der ersten oder die der zweiten Zahl.

XOR

Programmstart

L2 2 Ergebnis - EL S s W xoR - M 3|

gib aus

5XOR3=6
Die Zahl 5 (0101) mit Logisch Exklusiv ODER 3 (0011) ergibt 0110, dass der Zahl 6 entspricht. 0-0 und 1-1
ergeben 0. Wobei 0-1 und 1-0 eine 1 ergeben.

NOT

Programmstart

setze alf mEl B

gib aus

NOT5=-6
Die Bitweise Negation der Zahl = Einerkomplement = -(x+1).

Spezielle Rechnungen

Dieser Block verwendet die, iber das Dropdown-Meni ausgewéhlte Rechenart auf die dahinter platzierte
Zahl oder auf den Wert der dahinter platzierten Variablen an. Die zur Verfligung stehenden
Rechenoperationen sind:

Quadrieren,

Quadratwurzel,

Betrag,

Vorzeichenwechsel (Multiplikation mit -1).
natlrlicher Logarithmus,

dekadischer Logarithmus,

Exponentialfunktion mit der Basis e (1, €"2,...),
Exponentialfunktion mit der Basis 10 (10”1, 10°2,...)

e ist hierbei die Euler'sche Zahl.
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setze [l auf 16

Dieser Block quadriert 16 und setzt die Variable ,,i* auf das Ergebnis.

sin Block - Trigonometrische Funktionen

cos
tan

m -

Dieser Block funktioniert &hnlich wie der zuvor beschriebene Block, mit dem Unterschied, dass als
Rechenoperationen die trigonometrischen Funktionen Sinus, Cosinus, Tangens und ihre Umkehrfunktionen
Arkussinus, Arkuscosinus und Arkustangens genutzt werden. Die angegebene Zahl oder der Wert der
angegebenen Variablen wird also in die im Dropdown-Meni gewahlte Funktion eingesetzt und das
Ergebnis kann dann im Programm weiterverarbeitet werden.

Haufig verwendete Konstanten

Dieser Block funktioniert genauso wie der Zahl-Block, jedoch gibt man hier den Zahlenwert nicht selber an.
Stattdessen sind es haufig verwendete Konstanten:

n=Pi=3,141...

e = Euler'sche Zahl =2,718...

Phi =1,618...

sqrt(2) = Quadratwurzel von Quadratwurzel von %2 = 0,707...00 = Unendlich

Die Konstante kann tber das Dropdown-Meni ausgewahlt werden.
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ist gerade, ungerade ... Block

J gerade
ungerade
eine Primzahl

cine ganze Zahl

positly

negatly
"I 18 gerade - elbar durch

keine Nummer

Der Block tberpruft welche Eigenschaft eine Zahl hat oder nicht hat. Dabei kann man die zu untersuchende
Eigenschaft auswahlen:

Gerade
Ungerade

eine Priemzahl
eine ganze Zahl
positiv

negativ

teilbar durch
keine Nummer

Der Block gibt wahr oder falsch zuriick,

konvertiere zu Block

bin

int

Grad
fl Konvertiere zu [T [N

Konvertiert eine Zahl zur angegebenen Basis.

Runden

NG EEN mit 1) Dezimalstellen

Mit dem runde ...- Block l&sst sich eine angegebene Dezimalzahl oder der Wert einer angegebenen
Variablen auf eine ganze Zahl runden. Dabei kann man im Dropdown-Mend drei Optionen wéhlen:

e mit "runde" kaufmannisch gerundet (z.B. wird 4,5 zu 5)
e mit "runde auf" wird aufgerundet (z.B. wird 5,1 zu 6)
e mit "runde ab" wird abgerundet (z.B. wird 5,9 zu 5).
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Beispiel:

Meben der automatischen Rundung kann das Aufrunden oder
Abrunden bestimmt werden

Programmstart
dauerhaft wiederholen

mache setze Beschriftungsfeld Text (2 [IMIEEN mit [[) Dezimalstellen

.8

12.67

Summe dber die Liste - Auswertung von Listen

Liste

Mit dem ... der Liste-Block kann man sich

mit "Summe" die Summe aller Werte einer Liste,

mit "min" den kleinsten Wert einer Liste,

mit "max" den groRten Wert einer Liste,

mit "Mittelwert" den Mittelwert aller Werte einer Liste,

mit "Median" den Median einer Liste,

mit "Modalwert" den/die am haufigsten vorkommenden Werte einer Liste,
o mit "Standardabweichung" die Standardabweichung aller Werte einer Liste,
o mit "Zufallswert" einen zufalligen Wert aus einer Liste

ausgeben lassen. Alle diese Optionen kdnnen (ber das Dropdown-Meni des Blocks ausgewahlt werden:

*1 Summe iiber die ~

v Summe uber die

Minimalwert der
Maximalwert der
Mittelwert der

Median der

am haufigsten in der
Standardabweichung der

Zufallswert aus der

Beispiel:
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Programmstart
setze auf + = erzeuge Liste mit

(T UC S Maximalwert der - JEE

Hier wird der Maximalwert einer Liste auf der Konsole ausgegeben.

Rest von einer Division Block

Der Rest von ...-Block wird genutzt, um den Rest einer Division auszugeben. Dieses Programm weist der
Variablen ,,Rest* den Rest der Division von 3:2, also 1, zu:

setze@auf Rest von a . a

Beispiel:

dauerhaft wiederholen

mache setze Beschriftungsfeld [FEECT M Tet  Restvon [@ = [

In einem Beschriftungsfeld wird der Rest der Division 6/4 angezeigt.

begrenze ... zwischen ... und Block Eingabewerte einschranken

Der begrenze ... zwischen ... und ...-Block erlaubt es, Eingabewerte auf ein bestimmtes Intervall zu
beschrénken. Bevor ein Eingabewert weiterverarbeitet wird, wird getestet, ob er im festgelegten Intervall
liegt. Es gibt drei Optionen, wie mit einem eingeben Wert verfahren wird:

e Der Wert liegt im Intervall, also wird er unverandert weitergegeben.

o Der Wert liegt unter der unteren Grenze des Intervalls, also wird diese untere Grenze
weitergegeben.

o Der Wert liegt Uber der oberen Grenze des Intervalls, also wird diese obere Grenze weitergegeben.
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In diesem Beispiel wird der Block genutzt, um den Wert der Variable Geschwindigkeit auf die vom Motor
unterstiitzten Drehzahlen einzuschrénken:

LU SR Geschwindigkeit ~ I AEG D) n und m

Wenn man z.B. bei einer vorherigen Rechnung fur die Geschwindigkeit 1230 herausbekommen wiirde, wird
der Wert von Geschwindigkeit auf 512 geandert. Ein Wert von 341 wiirde nicht geandert werden.

Beispiel:

Ol Werte yom Schieheregler werden nie 7w 20 und &0
Musgegeten
|

nuanchmmwfddm?"'ren begrenze hole Schieberegler (XTI IT8 Wert | zwischen *, E1] | und . [

Arzeigeioniiguraton defirient sen Anzeigekanhguatico sefiiest sen.

Becchrihungsdeld muss tn I Icruteregier muss in
Wertebereich 2w. 0 und 100

Der Schieberegler liefert Werte von 0 bis 100, es werden aber die Werte zwischen 20 und 80 genutzt. Die
Werte werden auf einem Beschriftungsfeld ausgegeben.

ganzzahlige Zufallszahl zwischen ...

Zufallszahl(0.0-1.0)
Zuféllige Werte generieren

ganzzahlige Zufallszahl zwischen ® &N} und *E[[)

Zufallszahl (0.0 - 1.0)

Die beiden Blocke ganzzahlige Zufallszahl zwischen ... und Zufallszahl(0.0-1.0) geben einen zufélligen
Wert aus. Dabei gibt der ganzzahlige Zufallszahl zwischen ... Block eine Zahl aus dem definierten
Intervall aus. Der Block Zufallszahl(0.0-1.0) gibt hingegen einen Wert zwischen 0,0 (eingeschlossen) und
1,0(ausgeschlossen) aus.

Beispiel:

setze Beschriftungsfeld [ET8ETTIIM Text  gan77anlige Zufallszahl zwischen 9@ ke 100 |

setze Beschriftungsfeld [ 8 2/l Text  Zufallszahl (0.0 - 1.0)

Wenn man zwei Beschriftungsfelder erzeugt hat, kann man dort die Zufallszahlen ausgeben.

arctan2 von X: ... Y
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Zusatzlich zum Sinus Block, gibt es noch den Block arctan2 von X: ... Y: ..., der es erlaubt, sich mit Hilfe
von zwei reellen Zahlen (einzusetzen als X und Y) einen Funktionswert des arctan2 im Bereich von 360°
ausgeben zu lassen.

verteile von niedrig von hoch... Block

verteile ®'} von niedrig ® '} von hoch ®:} zu niedrig ®'} zu hoch *i5F3

Dieser Block wirkt wie eine Verdnderung des Malstabes einer Strecke. Friihere fischertechnik Interfaces
hatten nur Geschwindigkeiten von 0-8. Die neueren Controller haben eine feinere Einteilung von 0-512. Um
z.B. diese Geschwindigkeit von 7 auf einen Wert von 0-512 umzurechnen, muss man als ersten Wert 7
eingeben.

Programmstart
setze TUTRM auf  yorteile 9@ von niedrig C“Q von hoch /E zu niedrig S:ﬁ zu hoch ~F@
PRI Ergebnis -

Wenn man das Programm startet, kommt als Ergebnis 448 heraus. Die Geschwindigkeit 7 von friiher,
entspricht der heutigen von 448.

Beispiel:

Bescaetrprgibes maer - Lonebeahe mais w0

| Auzeas arter ey defvenn e l L e L T L I

Wertromsct 3 b 100

Die Werte vom Schieberegler 0-100 werden als Werte zwischen 0 und 20 ausgegeben,
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Text

Beispiele fur Texte sind:

"Ding 1"

"12. Mérz 2024"

""" (leerer Text)

Text kann Buchstaben (klein oder grof3 geschrieben), Zahlen, Satzzeichen, andere Symbole und
Leerzeichen enthalten.

Erstellung von Text

Der folgende Block erzeugt den Text "Hallo" und speichert ihn in der Variablen namens Gruf3:

Variablen klicken— Variablen erstellen klicken. Name der neuen Variablen: ,,Gruf3*

n Variable erstelien ...

Es erscheinen die Bldcke fiir die Variable GruBB. Wir klicken auf den Block ,,setze...auf*.
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Programmstart

setze [0 .00 auf

Und ziehen ihn in das Programm.

Ein Buchstabe, Text oder Satz

—E

Dann auf den Text-Reiter klicken und den obersten Block ,,Ein Buchstabe, Text oder Satz* klicken
und in das Programm ziehen.

1l

setze auf G «“ [ |

Nun mit der linken Maustaste hier klicken und
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Wert @ndern:

ABBRECHEN n

,,Hallo* eingeben und auf OK klicken.

Programmstart

setze [0 auf

So sollte es nun aussehen. Wenn wir das Programm laufen lassen, sieht man nichts. Wir lassen uns
deswegen den Inhalt von GruR mal ausgeben.

gib aus
—
| [~ —
=
el 4|
; P
| o
. T T pr—)
' X

Dazu nehmen wir den Block ,,gib aus* Das ist der zweite Block beim Reiter Text
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Programmstart

setze [{T 00 auf << [CEILY »

Wir lassen das Programm mal laufen, indem wir auf ,,Programm starten oben rechts im blauen Feld
klicken.

Programm starten
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™ ® regTrTye U Comtenrtgore=

setze [T Wl e«
Mg sbas [ZTEN

Unten in der Konsole wird die Ausgabe des Programms angezeigt.

I 12C 9

Konsole

Programm startet...
Hallo

Programm beendet.

Das Programm ist gestartet, hat ,,Hallo* ausgegeben und ist wieder beendet worden.

erstelle Text aus
Der Block erstelle Text aus kombiniert den Wert der Variable Gruf und den neuen Text "Welt"

zu dem Text "Hallo Welt". Beachte, dass zwischen beiden Texten kein Leerzeichen steht, da in den
beiden urspriinglichen Texten keines vorhanden war.

+ - erstelle Textaus [Si 0

“m”

Um die Anzahl der Texteingaben zu erhohen, klicke auf das (+) Symbol. Um die letzte Ausgabe zu
entfernen, klicke auf das (-) Symbol.
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Programmstart

setze auf < [TEI0Y »
gibaus + - erstelle Text aus

“.”

Andern wir das Programm, indem wir den , erstelle Text aus“ Block und den Block ,,Ein Buchstabe, Text
oder Satz* aus dem Text Reiter in das Programm ziehen.

Wert dndern:

Name

Weli|

ABBRECHEN “

Andern wir den Block unten rechts in ,,Welt*.

Programmstart

setze [0 auf < EY »
gibaus + - erstelle Text aus

Wenn wir das Programm starten,
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Konsole

Programm startet...
HalloWelt

Programm beendet.

Kommt in der Konsole ,,HalloWelt*“ ohne Leerzeichen.

Beispiel:

iln'.unnmn. h 1 U a)
| werdnn

.~

+ = erstelle Text aus

£ kdanen such Zahlen edir Varalden sngesstst
worden

|~

zu Text anhéngen
Anderung von Text

Der Block zu Text ... anhangen fiigt den angegebenen Text an die angegebene Variable an. In
diesem Beispiel andert er den Wert der Variable Gruf3 von "Hallo™ in "Hallo, da!":

zu m Text m 4 anhangen

Beispiel:

werden.

| Variable muss vorher definiert J Konsole
grammstar} h
©@F 01 Element - ET1 S Hello World g
TR Text C < XA | anhiingen

Programm startet...

Hello World alles QK.

Erganzt den Text einer
Variable

Programm beendet.

Nach dem Starten wird die Variable ,,Element” mit dem Inhalt ,,Hello World* gefiillt. Zu dem
Inhalt, wird ,,alles OK.* angehé&ngt. Anschlielend wird der neue Inhalt auf der Konsole
ausgegeben.
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Lange von
Textlange

Der Lange von-Blockzahlt die Anzahl der Zeichen (Buchstaben, Zahlen usw.), die in einem Text
enthalten sind. Die Lénge von "Wir sind #1!" ist 12, und die Lange des leeren Textes ist 0.

I \Vir sind #1! g
Lange von “ . 2

Beispiel:

Programmstart
Lénge von

Frogranur startel

il Das Ist ein kurzer Test. B

gib aus

Frogramie bewnded,

Es werden auch Leerzeichen und Satzzeichen gezéhit.

ist leer
Prifen auf leeren Text

Der Baustein ist leer prift, ob der angegebene Text leer ist (die Lange 0 hat). Das Ergebnis ist im
ersten Beispiel wahr und im zweiten Beispiel falsch.

m ist leer

Programmstart
+ falls “P” istleer

Konsole

-0 O - E Y Kein Text vorhanden Bell Frogramm startet...

SO G TR TSI Text vorhanden [ Kein Text vorhanden

Programm beendet.

im Text suche Auftreten des Begriffs
Suchen von Text

Diese Blocke kdnnen verwendet werden, um zu prifen, ob ein Text in einem anderen Text
vorkommt und wenn ja, wo er vorkommt. Zum Beispiel wird hier nach dem ersten Vorkommen
von "a" in "Hallo" gefragt, das Ergebnis ist 2:
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imText m »  suche m Auftreten des Begriffs e H 22

Dies fragt nach dem letzten Vorkommen von "a™ in "Hallo", was ebenfalls 2 ergibt:

imText ¢ m ”  suche M Auftreten des Begriffs ¢ a 2

Unabhéngig davon, ob das erste oder letzte Vorkommen ausgewahlt wird, liefert dieser Block das
Ergebnis 0, da "Hallo" kein "z" enthdlt.

imText ¢ m »”  suche m Auftreten des Begriffs & E 2

Beispiel:

Konsole

Programm startet...

im Text . ¢ PTTIETTTACTN ? | suche IIITTRM Auftreten des Begriffs (. ¢ [TT3

9

4 ecstes

Wtrtes

Ab dem 9 Zeichen, ist der Begriff ,,der*.

Programm beendet.

Extrahieren von Text

im Text Buchstabe
Extrahieren eines einzelnen Zeichens

Dies ergibt "b", den zweiten Buchstaben in "abcde":

im Text “” m B . Buchstaben

Beispiel:

- Konsole
imText _, ¢ FEET A S ” IS ) | . Buchstaben

Ao Programm startet...
e von hinten
T @Fsten S

nimm letzten

PATYR ZUEMgen Programm beendet.

Dies liefert "d", den vorletzten Buchstaben in "abcde":
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mTor IR [EDTETTISEE B - suchstaben

Dies liefert "a", den ersten Buchstaben in "abcde":

im Text ¢ £ m Buchstaben

Dies erhélt "e", den letzten Buchstaben in "abcde":

im Text “ ” Buchstaben

Dies erhélt jeden der 5 Buchstaben in "abcde™ mit gleicher Wahrscheinlichkeit:

imText ¢ 4l nimm zufalligen ~ LI HELED

Keiner von ihnen verandert den Text, aus dem extrahiert wird.

Extrahieren eines Textbereichs

im Text ... Buchstaben
Mit dem im Text ... Buchstaben -Block kann ein Textbereich extrahiert werden, der entweder mit:

e Buchstabe
e Buchstabe vom Ende
e erster Buchstabe

startet und mit:

e Buchstabe
e Buchstabe vom Ende
o letzter Buchstabe

endet.

Im folgenden Beispiel wird "abc" extrahiert:

imText ¢ £ nimm Teil ab erster ~ M B . Buchstabe
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Konsole

Programm startet. ..

nireen Tod 30 won fermen ist

mieren Tod ab sraler

Programm beendet.

Wie mit einer Schere wird der Text von 5 bis 7 ausgeschnitten.

wandel um in ...

Anpassen der Grol3-/Kleinschreibung des Textes
Dieser Block erzeugt eine Version des Eingabetextes, die entweder in

e GRORSCHREIBUNG (alle Buchstaben in GroRbuchstaben) oder
o Kkleinschreibung (alle Buchstaben sind Kleinbuchstaben) oder
o Substantive (erste Buchstaben Grof3buchstaben, andere Buchstaben Kleinbuchstaben).

Das Ergebnis des folgenden Blocks ist "HALLO":

e k1] GROSSBUCHSTABEN ~ “m”

Nicht-alphabetische Zeichen sind davon nicht betroffen. Beachte, dass dieser Block auf Text in
Sprachen ohne Grol3- und Kleinschreibung, wie z. B. Chinesisch, nicht wirkt.

Beispiel:

Konsole

Programm startet...

DAS IST ALLES KLEIN

CELLCRT L) GROSSBUCHSTABEN - [@Y das ist alles klein k&

Programm beendet.

Umwandlung der Kleinbuchstaben in GroBbuchstaben.

entferne von Leerzeichen vom...

Trimmen (Entfernen) von Leerzeichen

Der folgende Block entfernt, je nachdem, was im Dropdown-Menii (kleines Dreieck) eingestellt
wird, Leerzeichen:

e am Anfang des Textes
e am Ende des Textes
e an beiden Seiten des Textes

Das Ergebnis des folgenden Blocks mit,, Hi du “ist"Hi du".
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RSO U Anfang und vom Ende (links und rechts) - I Hi du &

Leerzeichen in der Mitte des Textes sind nicht betroffen.

Beispiel:
Programmstart
gib aus C entforne Leerzeichen vom [ZTTEIDES Konsole
ANTang und vom Ende (links und reces) Programm startet...
Anfang (Wnks)

das ist alles klein
7 Ende (rechas)

Programm beendet.

Das Leerzeichen am Ende wird entfernt.

gib aus
Text ausgeben

Der gib aus-Block bewirkt, dass der Eingabewert im Konsole-Fenster ausgegeben wird:

Auf keinen Fall wird er an den Drucker geschickt, wie der Name vielleicht vermuten I&sst.

Beispiel:

Programmstart

CTEUTIER Hallo Welt k&

Mogranen Dessit

Nach dem Starten, gibt das Programm ,,Halle Welt* auf der Konsole aus.

SchriftgréRe andern

Wie bei der Syntax in HTML, kénnen Texte formatiert ausgegeben werden. Die Formatierung
kann entsprechend der Anwendung in der Anzeigekonfiguration oder im Programm bei der
Textausgabe durchgefiihrt werden. Die GréRe wird mit <hl1> bis <h6> eingeleitet und mit </h1>
bis </h6> abgeschlossen.

Weitere Formatierungen waren fett mit <b>, kursiv mit <i>und unterstrichen mit<u>.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen
mache setze Beschriftungsfeld Jéi8FE IR Text "n <h1>Textin H1 im Programm</h1> ﬂ

Die GroRe entspricht der Hierarchie der Uberschriften.

|

o ( 2 &M
=

o ( ) Ha
®

T : ( & HS |
v : Fen

Feld fir Textausgabe im Programm

Normalgréiie

Text in H1im Program

dentitat
Name :  txt_labelé

XTLabel

Text : <h5=Grole H5</h5=
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formatiere text ...
Text ausgeben mit Formatierung

Mit dem formatiere text-Block kdnnen Textausgaben mit Variableninhalt formatiert ausgegeben
werden. Dabei werden alle Platzhalter {} im Text durch den Inhalt der nach dem Text angehangten
Variablen ersetzt. In den geschweiften Klammern kann eine Formatierung angegeben werden. Die
Formatierung {:.1f} gibt z.B. nur die erste Nachkommastelle der Kommazahl in der Variablen t

aus.

gibaus formatiere text ®} _ Hallo g\,die aktuelle ?emperatur Betr'é;gt_ j1f} H‘

+ - mit

formatiere Text, weitere Erklarungen

formatiere text Hallo {}, die aktuelle Temperatur betragt {:2f}
+ =

Formatierungen werden fiir Ausgaben genutzt.
Das kdnnen

Listen von Datenstrukturen,

Ausgaben auf dem Bedienfeld,

Print-Befehl in die Konsole oder

Daten die in eine Datei geschrieben werden sein.

Uber + kann man noch mehr Variablen andocken lassen. Uber - wird der letzte Andockpunkt geléscht.
Formatieren von Text funktioniert auf zwei Arten:

1. Automatische Variablennummerierung {} leeres Feld oder {:2f} nach dem Doppelpunkt.
Hier geht es in der Reihenfolge, wie die Reihenfolge der Variablen ist.

2. Manuelle Variablennummerierung {0} {1} {0:2f}
Jede Variable, im unteren Teil des Blocks "formatiere Text", hat eine Nummer, von 0 = oberste
beginnend, die in der nachsten Zeile 1 usw...

313




Ausgabe auf der Konsole
L —— e

D a= (0}, b= {1:2),a= {1} L)\
&=

Hier sind zwei Variablen a und b. a ist die Nummer 0 und b die Nummer 1.

Die Angabe im ersten Feld entscheidet welche Bezeichnung alle anderen haben -mussen-. Man kann
nicht mischen. Ansonsten kommt die Fehlermeldung "ValueError: cannot switch from manual field
specification to automatic field numbering" in der Konsole.

a Konsole

Programm startet...
|:> ValueError: cannot switch from manual field specification to automatic field numbering

Programm beendet.

Beispiel:

Programmstart
gib aus T EUE Rl Temperatur {.1f} Grad, Luftdruck{:.0f} Pa

+ = mit hole Umweltsensor [ 1,4 8." B r{= B8 Temperatur

hole Umweltsensor Jp. 4" 8 F{= B8 | uftdruck
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Konsole

Programm startet...
Temperatur 23.9 Grad, Luftdruck1015 Pa

Programm beendet.

In diesem Beispiel werden die Daten vom Umweltsensor geholt. Es kénnen aber auch Variablen oder feste
Zahlenwerte sein.
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Nummer der Variablen
Wichtig: Die Nummerierung beginnt mit 0. Eins ist die zweite Variable!
Die Nummerierung im Block ist von oben nach unten.

Variable Nr. 1 ...

Man kann auch eine Mischung in einer anderen Reihenfolge oder Mehrfach der Variablen machen. Auch
Text zwischen den Variablen ist erlaubt.

Beispiele (a=10 und b=20):

a= {0}, b={1:2f} ,b={1:}  Ergibt: "a= 10, b=20.000000 , b= 20"
o4 Ergibt: 1020

{1}{0} Ergibt: 2010

{1H{OH1{0o}H{1}{0} Ergibt: 201020102010

Konsole

Programm startet...
R —
OMTHOHTHO) -
HOXTHONTH) =‘\l 201020102010

Programm beendet.

Programm und Ausgabe in der Konsole

Aufbau der Formatierung
Eventuell sind sie oben tber das Ergebnis von b= {1:2f}  mit b=20.000000 lberrascht gewesen. Das liegt

am Aufbau der Formatierung.
{[Nummer der Variablen] : [Dezimalstellen] [.] [Nachkommastellen] [Zahlentyp]

Nummer der Variablen haben wir weiter oben schon kennengelernt. Beginnend mit 0 und dann
fortlaufend 1, 2, 3...
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: Der Doppelpunkt trennt die Nummer von der nachfolgenden Formatierung.

Dezimalstellen Anzahl der Vorkommastellen. Z.B. 2

. Punkt als Trenner zu den Nachkommastellen

Nachkommastellen Anzahl der Nachkommastellen Z.B. 3 (Rundung der folgenden Stellen beachten!)
Somit ist die Ausgabe beim Beispiel wie oben:

Bei b= {1:2f} mit b= 20.000000 wird die Variable Nummer 1 mit zwei Vorkommastellen (2) und den
unverénderten Nachkommastellen der Floatzahl (f), hier 6 Stellen ausgegeben.

Zahlentyp
Tipp: Zahlen Typen in Python (Auswahl) / Robo Pro Coding

none = Kein Zahlentyp (Standarteinstellung in Robo Pro Coding = kann reine Dezimalzahl oder
Kommazahl sein.)

d = integer (Wird in Robo Pro Coding nicht gesondert eingestellt)

f = float

Ox = hexadezimal (Bei der Eingabe von Hexadezimalzahlen in Variablen, werden diese sofort in
Dezimalzahlen umgewandelt.)

0 = oktal (Flhrende Null wird von Robo Pro Coding ignoriert, nicht nutzbar)

Konsole

Programm startet...
), b= (1230, b= (1:0) L} a=10, b= 20.000 , b= 20

Programm beendet.

Hier sind bei b= {1:2.3f} die Ausgabe 20.000 . Also Variable Nummer 1, 2 Vorkommastellen und 3 Stellen
der Floatzahl.

Anzahl von Vor- und Nachkommastellen

Anzahl von Vorkommastellen

Wird eine grolRere Anzahl an Vorkommastellen angegeben werden die fehlenden bei Python mit 0
aufgefillt. Bei Robo Pro Coding werden diese ignoriert. Man muss also bei einer formatierten Ausgabe
aufpassen, dass sich ein Text nicht verschiebt. Z.B. beim Bedienfeld.
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Anzahl von Nachkommastellen

Konsole
setze FRB aut
sotze [N auf
o BT o (o). Programm startet...

a= 10, b= 20,007 , b= 20.0006

Programm beendet.

Hier wird aus der 20,0006 aufgerundet eine 20,001 , da hier im Programm 3 Nachkommastellen angegeben
sind.

Konsole

Programm startet...

a= 10, b= 20.00060 , b= 20.0006

Programm beendet.

Hier wird aus der 20,0006 eine 20,00060 , da hier 5 Stellen angeben sind. Es werden also keine Nullen
abgeschnitten, sondern eine angehéngt.

Formatierungen von Texten, die in eine Datei geschrieben werden sollen sind unter ,,Datei* zu finden.

Ausgabe auf dem Bedienfeld

setze [N aut {1}

sotze PR aut FINTIDY

L TY Toxt - ETURRTTUPITUITAES L e (0}, bs (1:5.51), b= {1:0) L8
* -

gibous  LCTTNN

D sotze Beschriftungsfeld [ITUTION TR Text  KOTTRN

Im Programm wird der formatierte Text in eine Variable mit Namen "Text" gespeichert und auf der Konsole
und danach auf dem Bedienfeld ausgegeben.

Achtung! Die Wartezeit von 2 Sekunden muss sein, da sonst das Bedienfeld beendet wird, bevor man den
Text lesen kann.
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=

Beim Bedienfeld muss man darauf achten, dass das ,,RCLabel* groR genug ist, um den Text aufnehmen zu
kdnnen. Ansonsten wird nur ein Teil angezeigt und der Rest mit ... dargestellt. Hier wird ,,Hello* belassen.
Nach dem Starten vom Programm wird kurz ,,Hello* angezeigt.

ke a

Bedienfeld

g
Dann wird der Inhalt der Variablen Text wird kurz auf dem Bedienfeld angezeigt und das Programm
beendet.
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Datei

Die Bldcke im Reiter "Datei" kdnnen mit Dateien "umgehen”. Diese Dateien kénnen nur auf dem TXT
Controller sein, nicht auf dem PC.

Der RX und der BT Smart Controller kénnen diese Befehle nicht verarbeiten.

Datei ... mit Modus... 6ffhen

Datel B2 mit Modus [ -1 5ffnen

Dieser Befehl greift auf Dateien zu, die man mit dem Plussymbol (Neue Datei) links oben erzeugt.

Man kann damit auf selbst erstellte Textdateien zuzugreifen. Das kdnnen txt-Dateien flir Text, cvs-Dateien
meist fur Zahlen oder Daten oder json-Dateien fir Java sein.

Diese Daten kénnen auch von anderen Programmen wie z.B. Excel eingelesen werden.

C @ O 8 hy ovlischertech

= fischertechnik == RQBO Pro Coding

Projekt (TXT 4.0) a « Hauptprogramm
v Untitled

Hier auf das Plus (Neue Datei) klicken.

Neue Dated

M
(tegm)
J

AnschlieBend auf txt/cvs/json und dann auf Erstellen.
Man hat hier die Moglichkeit die Endung festzulegen.

Neue Datei Neue Datel

Tentemben vy

. Bk ABRMIEHEN vomimoe
ARBRECHEN VOMIERIGE

Nun muss ein Name festgelegt werden. Hier ,, Testdaten.cvs™ und Erstellen klicken.
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T rtoc ek Aoud com |

= fschertochnik e ROBO Pro Coding

Propekt (TXT A0 m . " ue Teatilaton

v Uil

W s '

1) Tunhdaien
v
1 Comtrolieshonifiation

W ooy

L

Q a

Es 6ffnet sich eine leere Textdatei. Hier kbnnte man Daten... eintragen.
(Ganz rechts oben kann man die Endung auf ,,.cvs® setzen.)

Im Hauptprogramm, wird dann z.B. mit einer Variablen auf die Datei zugegriffen.

= fischertochnik e ROBO Pro Coding

Projekt (TXT 4.0) B ° . e ' " () Tontitatny *

(¢—

v Unsiies

A m
A

() Toubnien

indore CITIEN um n

v b AXfaru)

[0 Comtrourhomfgnation
Nenooien

M rolahthinifuestin

Vauriminmg  « | Daten - |

Loglh

& Havphpmgramm

Buhiwifan

Mathe

Yent
I atal

| Datwnatruktiiran

l (L1

l Futionen

| anchine sty

' Importe
Wantmmunis ation

~

| rumpedioming

Hier wird iiber ,,Variable erstellen” eine mit dem Namen ,,Daten‘ erzeugt.

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache setze auf

Und dann mit ,,setze ... auf* in das Hauptprogramm eingefiigt.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache setze [T 0 auf  Datei B mit Modus [~ kil 6ffnen

Dann wird iiber den Reiter ,,Datei* der erste Block in das Hauptprogramm eingefiigt.

data/ Testdaten pson

Wenn man auf den kleinen Pfeil klickt, werden die mdglichen Dateien angezeigt. Hier sieht man, dass
obwohl wir vorher .cvs angegeben haben, hier diese durch .json ersetzt wurde. (Endung rechts oben)

Hinweis: Wenn man nun eine .cvs-Datei haben mdchte, kann man diese Datei nur herunterladen und den
Namen &ndern. Bei Windows kann es sein, dass man erst die Mdglichkeit zur Anderung der
Dateinamenendung freischalten muss. In Excel kann man auch Dateien einlesen, die nicht die Endung cvs
haben.

dauerhaft wiederholen

mache setze . L L mit Modus 75 R 6ffnen

7/ read
write

append

Mit Klick auf den Pfeil, kann man auswahlen, ob man Daten lesen, schreiben oder anhdngen mdchte.

Datei path mit Modus... 6ffnen
Datei .1} mit Modus [T &8 6ffnen

Im Grunde derselbe Block wie oben, nur das hier die Variable ,,path steht. Die kann man aber auch
Uberschreiben. Das ist der Zentrale Block, um eine Datei zu 6ffnen.

Programmstart

vl log - EUENGE I CT /op/ft/workspaces/log.txt Bl 01 [T write - Klisy

Man gibt dabei den Speicherort und den Modus an. Es wird in eine Variable gedffnet.
Bemerkung: Hier fehlt noch das SchlieRen der Datei (siehe weiter unten).

Der Speicherort und der Dateiname werden im ersten Feld angegeben. Dabei ist zu beachten, dass man auf
dem TXT 4.0 von fischertechnik ein Arbeitsverzeichnis hat. Das dient auch dazu, zu verhindern, dass
Dateien vom Betriebssystem tiberschrieben werden. Der Pfad ist z.B. ,,/opt/ft/workspaces/log.txt“. Die
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Datei log.txt steht in der obersten Ebene. Man kann sie tber SSH im Browser vom PC auslesen (siehe dazu

weiter unten im Beispiel). Man kann auch in einen Projektordner auf dem TXT speichern. Dazu muss man
dann den Pfad entsprechend &ndern.

Wenn der Dateiname noch nicht existiert, wird die Datei automatisch erzeugt.
Als Modus kann man wahlen:

read = lesen
write = schreiben
append = anhéngen

Eventuell hilft die Vorstellung von einem leeren Blatt Papier, wo man mit Kugelschreiber etwas
darauf schreibt. Man kann auf dem Blatt etwas schreiben (=write), man kann das geschriebene lesen
(=read) und man kann am Ende etwas dazuschreiben (=append).

Man kann aber die Zeilen einzeln abschneiden (=Liste), untereinanderlegen und auch dazwischen
etwas einfiigen. Diese Liste kann man dann wieder scannen und ausdrucken und man hatte ein neues
Blatt Papier.

existiert ...

Hiermit kann man Uberpriifen, ob der angegebene Pfad oder Dateiname schon existiert.

Programmstart

+ falls Syt (:{ud /op/ft/workspaces/log.txt

O F e SO ETEIES  Datei existiert bereits.

sonst gibaus . Datei existiert noch nichl.n

Hier wird Uberpriift, ob die Datei ,,log.txt* bereits existiert oder nicht. Wenn ja wir der Text ,,Datei existiert
bereits, auf der Konsole ausgegeben. Wenn nicht, wird der Text ,,Datei existiert noch nicht.“ Ausgegeben.

Man kann den Befehl dazu benutzen, Dateien nicht zu tUberschreiben, um damit keine Daten zu verlieren.

Programmstart
+ falls it =8 /op/ft/workspaces/daten

- OGS Verzeichnis existiert bereits.

S G T Verzeichnis existiert noch nicht. n

—

Der Block funktioniert auch mit Verzeichnissen.
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Datei... als Text lesen

Datel *f als Text lesen

,Datei als Text lesen® ist eine der Moglichkeiten an den Inhalt der Datei zu kommen. Da der Inhalt in eine
Variable eingelesen wird, kann man mit den Text-Blocken diese bearbeiten.

Datei ... zeilenweise als Liste lesen

Datei 0. zeilenweise als Liste lesen

Hier wird der Inhalt der Datei in eine Liste eingelesen. Man kann diesen Inhalt dann mit den Listen-Blocken
bearbeiten. Damit kann man auch Sachen dazwischen einftigen.

schreibe... in Datei... neue Zeile am Ende

schreibe " in Datel 'l neue Zeile am Ende ¥}
Bei diesem Block wird an den vorhandenen Inhalt, am Ende etwas hinzugefiigt. Mit dem Hacken am Ende,
kann man ein ,,neue Zeile*“-Zeichen (,,Enter*) anfiigen. Das kann man auch als Trennzeichen benutzen,

wenn man z.B. cvs-Dateien damit macht, um Messwerte spéter mit Excel auszuwerten. Wenn man nur Text
anhangen mochte, kann man auch den Hacken deaktivieren.

Liste... zeilenweise in die Datei ... schreiben

Liste o zeilenweise in die Datei of] schreiben

Der Inhalt einer Liste, wird hier in eine Datei geschrieben. Zusatzlich wird an jeden Eintrag am Ende ein
»heue Zeile“-Zeichen (,,Enter*) anfiigt. Somit ist es einfacher die Datei spiter wieder als Liste einzulesen.

Anderungen in Datei ... iibernehmen

Anderungen in Datei ". iibernehmen

Ich vermute, dass bei diesem Block eine veranderte Datei endgultig gedndert wird und vorher nur eine
Kopie der Datei bearbeitet wurde.

Datei ... schlief3en

Wichtiger Block. Man muss immer eine gedffnete Datei am Ende wieder schlieRen, da sonst Daten verloren
gehen kdénnen.
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Verzeichnis path erstellen

Verzeichnis ['T11] erstellen

Hiermit kann man ein neues Verzeichnis erstellen, um z.B. Messwerte nicht in das Programmverzeichnis
speichern zu miissen. Es wird hierbei die Variable ,,path“ genommen, Diese kann aber iiberschrieben
werden.

Beispielprogramme

Etwas in eine Datei schreiben.

dauverhaft wiederholen

mache setze [Tl auf  Datel I T T Lot ke 8 mit Modus 7[R 6ffnen
schreibe “§3” inDatei [I"EM neue Zeile am Ende ¥}

In diesem Beispiel wir das Wort ,, Test* in eine Datei geschrieben. Nur einmal, auch wenn man das
Programm mehrfach aufruft, steht in der Datei log.txt nur einmal das Wort Test.

Programm ,,3xHello*
Hier mal ein Beispiel um etwas, hier “Hallo®, an eine Datei zu anzuhdngen:

Programmstart

wiederhole ® &} -mal:

mache + falls 2050

= GO Jog - [ETTAe N EIET Jopt/ft/workspaces/log.txt £ TN TS append - it

schreibe  formatiere text &€ Hallo | in Datei neue Zeile am Ende

Datei [ schlieBen

Hier wird in die Datei "log.txt" der Text "Hallo" 3x reingeschrieben (angehéngt).

Der Block "falls mache" mit dem wahr dient zum an und ausschalten der Funktion. Damit kann man beim
Testen eines Programmes das Schreiben abstellen, um keine Endlosdatei zu machen. (Kann man auch
weglassen.)

Es gibt eine Variable "log". In diese wird der Pfad mit dem realen Namen der Datei angegeben. Bei Modus
geben wir append (angehangt) an. Das bedeutet, dass die Sachen, die wir an die Datei senden am Ende der
Datei angehéngt werden. Diese Datei wird nun gedffnet. Wenn sie noch nicht existierte, wird sie nun
automatisch erstellt.

Vor dem Namen der Datei ist ein Pfad angegeben. In diesem Fall von: /opt/ft/workspaces/log.txt
ist also im Verzeichnis /opt/ft/workspaces/ die Datei log.txt gedffnet. Dies ist die Verzeichnisstruktur vom
TXT 4.0, also das Arbeits-/Programmverzeichnis des TXT 4.0, -Nicht- die des PCs.

Das Schreiben vom Text passiert mit dem Block "Schreibe...in Datei ... neue Zeile am Ende".
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Es wird ein Formatierter Text, hier "Hallo" in die Datei log.txt am Ende angehéngt und danach ein Enter
oder wie bei einer Textverarbeitung eine neue Zeile angefligt.

Die Datei wird nun wieder geschlossen.
Das Alles wird dreimal gemacht.

Wenn man den TXT 4.0 tiber USB angeschlossen hat, kann man die Datei sich anschauen. Dazu die Adresse
192.168.7.2 in den Browser z.B. Firefox eingeben. Man muss noch ft und fischertechnik als Benutzer und
Kennwort eingeben.

Man sieht unten die Dateien und Projekte, die auf dem TXT 4.0 sind.

Messwerte speichern
Hier ein Beispiel, wie man Messwerte in eine Datei speichern kann.

* hole NTC-Widerstand

E1 7S Jog - BT8RN E T jopt/ft/workspaces/log.txt 0 a7 L T tffnen
schreibe  formatiere text ®FSERIITITEOCIEETE @M inDatei [l neue Zeile am Ende

+ - wert | |

Datei [FTEM schlieBen

Das Programm nimmt vom I1 den Widerstandswert oder die Temperatur (kann man umstellen) und schreibt
sie in eine Datei mit dem Namen ,,log.txt*.

Die Datei wird entweder erzeugt, wenn sie noch nicht existierte oder getffnet.

Es werden immer drei Werte gemessen und an die Datei angehangt. Die Daten werden in der Variablen
"Wert" gespeichert, in der geschweiften Klammer eingesetzt und der Text Widerstandswert" dahinter
geschrieben. Anschlieend wird eine neue Zeile der Textdatei erzeugt.

Dann wird die Datei geschlossen.

Achtung! Die Wartezeit am Anfang -muss- dastehen, weil es sonst zu Fehlmessungen kommt bzw. die erste
Messung muss verworfen werden.

Warum der Block ,,formatierter Text*“?

Man kann auch nur die Werte der Variablen speichern. Es gibt manchmal das Problem, dass man nicht
genau weis, wo ein Wert anfangt oder aufhort. Wenn man die Daten mit anderen Programmen bearbeitet,
muss manchmal ein Trennzeichen z.B. Komma eingefiigt werden.

Ein weiterer Grund ist, dass die Werte in den Variablen vom Typ Float (Kommazahl) sind und nicht in einen
String umgewandelt werden kdnnen.
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Dateien vom TXT 4.0 lesen, kopieren und I6schen (Uber SSH Zugriff).
Die Datei ist auf dem TXT 4.0, nicht auf dem PC, auch wenn man das Programm auf dem PC startet.

Das "/opt/ft/workspaces" ist das Verzeichnis, was man tber den Browser sieht, wenn man darauf zugreift.
Da macht man tber die Eingabe im Browser von 192.168.7.2 (Hier USB-Kabel).

Benutzer ist ft und Kennwort fischertechnik (Das ist ein SSH Zugriff auf den TXT 4.0).

Man kann tber das Wélkchen ganz rechts, hinter dem Namen, die Datei auf den PC runterladen. Entweder
man speichert die dann oder man lasst sich die Datei z.B. im Windows Editor anzeigen. Man kann sie auch
mit Excel, Editor, Word usw. 6ffnen.

u
-
o
u
- .
e
B
W
.
n

= o —

Man kann das Ganze auch noch steigern, in dem man ein Autostartprogramm daraus macht und den TXT
4.0 z.B. Uber eine Zeitschaltuhr kurz einschaltet. Das Programm macht seine Messung und "schaltet” sich
dann ab, bzw. die Spannungsversorgung wird dann unterbrochen.

Man kann auch auf einen Stick die Datei schreiben, den man in den TXT 4.0 steckt. Da ist die Path-Angabe
dann aber anders. Beachte, dass das Schreiben auf den Stick Zeit kostet.
Vor dem Abschalten sollte besser ca. 1 Minute warten.
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Daten
strukturen|

Datenstrukturen Listen

Wie in der Alltagssprache ist auch in ROBO Pro Coding eine Liste eine geordnete Sammlung von
Elementen, wie z. B. eine "To-Do"-Liste oder eine Einkaufsliste. Elemente in einer Liste kbnnen von
beliebigem Typ sein, und derselbe Wert kann mehrmals in einer Liste erscheinen.

Erstellen einer Liste

erzeuge Liste mit

+ - erzeuge Liste mit

Mit dem Block erzeuge Liste mit kann man die Anfangswerte in einer neuen Liste angeben. In diesem
Beispiel wird eine Liste von Wortern erstellt und in einer Variablen namens Buchstaben abgelegt:

+ = erzeuge Liste mit

Wir bezeichnen diese Liste als ["alpha”, "beta™, "gamma"].

Dies zeigt die Erstellung einer Liste von Zahlen:

Zahlen - EUi + - erzeuge Liste mit

So wird eine Liste von Farben erstellt;

setze [T 08 auf = + - erzeugelListemit

Es ist weniger ublich, aber maéglich, eine Liste mit Werten unterschiedlichen Typs zu erstellen:

+ = erzeuge Liste mit
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Beispiele:

{ Listen konnen aus Text, Zahlen oder Farben bestehen

Programmstart
Liste - (2)"+ = erzeugelistemit _ ‘[

Farbelemente aus der Gruppe Util J
Programmstart

setze auf + - erzeuge Liste mit

Anzahl der Eingénge &ndern

Um die Anzahl der Eingénge zu &ndern, klicke bzw. tippe auf das Plussymbol. Dadurch wird ein neues
Fenster gedffnet. Du kannst Elementunterbldcke von der linken Seite des Fensters in den Listenblock auf
der rechten Seite ziehen, um einen neuen Eingang hinzuzuflgen.

Wahrend das neue Element in diesem Beispiel unten hinzugeftigt wurde, kann es tberall hinzugefgt

werden. In ahnlicher Weise konnen unerwiinschte Elementunterblécke aus dem Listenblock nach links
gezogen werden.

Beispiel:

£3 gibt nun 3 mal e Element it dom Namen Test J Konsole
Programmstart
setze (000 auf © ) GreugeListemit  E]  mal dem Blement << f7771 Programm startet...
gbavs “Uindertiste [TTRN LTSN 77N Test
0baus  indertiste  [I7TEN das - M2]° I

Lol g 1 Liste - | nimm - [ das
Programm beendet.

erzeuge Liste mit ... —mal dem Element

erzeuge Liste mit "l ~mal dem Element 'l

Liste mit Element erstellen

Mit dem Block erzeuge Liste mit Element kannst du eine Liste erstellen, die die angegebene Anzahl von

Kopien eines Elements enthélt. Die folgenden Blocke setzen zum Beispiel die Variable Worter auf die
Liste ["sehr", "sehr", "sehr"].

setze LLLCI88 auf © erzeuge Listemit - [E]  mal dem Element - ¢ @ 2
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Prufen der Lange einer Liste

Lange von

Der Wert des Lange von-Blocks ist die Anzahl der Elemente, die sich in der als Eingabe verwendeten Liste,
befinden. Der Wert des folgenden Blocks ware z. B. 3, da Farbe drei Elemente hat:

Beachte, dass der Lénge von-Block angibt, wie viele Elemente in der Liste enthalten sind, und nicht, wie
viele verschiedene Elemente in ihr enthalten sind. Zum Beispiel hat das Folgende den Wert 3, obwohl
Worter aus drei Kopien desselben Textes ,,sehr* besteht:

Beachte die Ahnlichkeit mit dem Block L&nge von fiir Text.
Beispiel:

Konsole

Programmstart
setze [F500M auf © + — erzeugelistemit = < 1) ”»
gibaus © Langevon [E5CEN !

Programm beendet.

Programm startet...

ist leer

Der Wert eines ist leer-Blocks ist wahr, wenn seine Eingabe die leere Liste ist, und falsch, wenn es
irgendetwas anderes ist. Ist diese Eingabe wahr? Der Wert des folgenden Blocks ware falsch, weil die
Variable Farben nicht leer ist: Sie hat drei Elemente.

ist leer

Beachte die Ahnlichkeit mit dem ist leer-Block fiir Text.
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in der Liste - Suchen von Elementen in einer Liste

Diese Bldcke finden die Position eines Elements in einer Liste. Das folgende Beispiel hat den Wert 1, weil
das erste Auftreten von "sehr" am Anfang der Wortliste steht (["sehr", "sehr"”, "sehr"]).

in der Liste

Diese Bldcke verhalten sich analog zu den Blocken fir das Finden von Buchstaben im Text.

Beispiel:

{ Gibt die Nummer des Elemets aus auf den die Suche zutrifft.

setze [I5CHM auf ~ (70 + - erzeuge Liste mit

Konsole

I 14

Programm startet...
/ erstes 3

letztes
Programm heendet.

Abrufen von Elementen aus einer Liste

in der Liste ... Element ,,nimm®

in der Liste *fl C7720 77 . Bement

Abrufen eines einzelnen Elements

Erinnere dich an die Definition der Liste Farben:
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+ - erzeuge Liste mit [

Der folgende Block erhélt die Farbe Blau, weil es das zweite Element in der Liste ist (von links beginnend
gezahlt):

. Element

Dies wahlt zuféllig ein Element aus der Liste aus, wobei mit gleicher Wahrscheinlichkeit eines der Elemente
Rot, Blau, Griin oder Gelb zurtickgegeben wird.

in der Liste

Abrufen und Entfernen eines Elements

Mit dem Dropdown-Menu wird der Block aus Liste ... abrufen in den Block aus Liste ... abrufen und
entfernen gedndert, der die gleiche Ausgabe liefert, aber auch die Liste veréndert:

m m* . Element

in der Liste - I3

v nimm
nimm und entferne

entferne

Dieses Beispiel setzt die Variable erster Buchstabe auf "alpha" und lasst die restlichen Buchstaben (["'beta",
"gamma"]) in der Liste.
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aben - T

Daten
strukturen,

L] erster Buchstabe - E T

Beispiel:

Gibt die Nummer des Elemets aus auf den die Suche zutrifft. Alternativ ist
es hier auch maglich, ein Element zu loschen.

8

setze [EE 0 auf ?)"+ — erzeuge Liste mit

inder Liste . IEECRN | ET0RN

< nimm
nimm und entferne

entferne

in der Liste ... Element ,,entferne*
Entfernen eines Eintrags

v nimm

nimm und entferne

Achtung: Wenn du im Dropdown-Meni ,entfernen* wahlst, verschwindet die Nase links vom Block:

[ HA0E SV Buchstaben ~

Damit wird das erste Element aus Buchstaben entfernt.

in der Liste ... ,setze fur*

Hinzufiigen von Elementen an eine Liste
Elemente in einer Liste ersetzen

Der Block in Liste ... ersetze ersetzt das Element an einer bestimmten Stelle einer Liste durch ein anderes
Element.
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Daten
strukturen|

in der Liste B .

J/ das
von hinten das
Erste
Letzte
Zufillig

Die Bedeutung der einzelnen Dropdown-Optionen findest du im vorherigen Abschnitt.

Das folgende Beispiel bewirkt zwei Dinge:

Die Liste Worter wird mit 3 Elementen erstellt: ["sehr", "sehr", "sehr"].

Das dritte Element in der Liste wird durch "gut" ersetzt. Der neue Wert von ,,Worter ist ["sehr", "sehr",

"gut"] 1

erzeuge Liste mit mal dem Element

3 = 0.8, “mm”
. “ET

4 das

von hinten das

Erste
Letzte
Zufillig
Beispiel:
Ersetzt das zweite Element von zwei auf vier. Alternativ ist es auch
méglich, sin Element einzufiigen.

Konsole

i der tiste . (138 | 1T Frogramm Startet..

ib aus : : . i
9 inder Liste | VR E:grs
gibaus * jnderListe | fiige als drei

gibaus i der Liste
Programm beendet.
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. . ) o Daten
in der Liste ... Element , nimm Teilliste ab“ strukturen|

PPN | nimm Teilliste ab - & 9 bis - Lo -

Eine Subliste abrufen

Der Block aus Liste ... Subliste abrufen ahnelt dem Block in aus Liste ... abrufen mit dem Unterschied, dass
er eine Subliste extrahiert und nicht ein einzelnes Element. Es gibt mehrere Optionen, den Anfang und das
Ende der Subliste anzugeben:

in der Liste ,‘ 'Usl’.ew. nimm Teilliste ab - ‘ m‘ Element

v nimm Teilliste ab

nimm Teilliste ab von hinten

nimm Teilliste ab erstes

in der Liste - [ nimm Teilliste ab ~ - m . Element

s bis
bis von hinten

bis letztes

In diesem Beispiel wird eine neue Liste erster Buchstabe erstellt. Diese neue Liste hat zwei Elemente:
["alpha”, "beta"].

+ - erzeuge Liste mit

CLL RS T U Buchstabe nimm Teilliste ab erstes - | bis - # 2|

Beachte, dass dieser Block die urspriingliche Liste nicht veréndert.
Beispiel:

| Ubergibt Elemente in eine neue Liste. J

Konsole

Programm stariet...

eins

bis von hinten Zwei

bis letztes

Programm beendet.



in der Liste ... ein ,fiige als*
Elemente an einer bestimmten Stelle in eine Liste einfligen

Der in Liste ... einfligen bei-Block wird Giber das Dropdown-Mend des in Liste ... ersetze-Blocks aufgerufen:

in der Liste - Wdrber'

setze fur

v fiige als

Er fugt ein neues Element an der angegebenen Stelle in die Liste ein, und zwar vor dem Element, das sich
zuvor an dieser Stelle befand. Das folgende Beispiel (das auf einem friiheren Beispiel aufbaut) tut drei
Dinge:

Die Liste Worter wird mit 3 Elementen erstellt: ["sehr", "sehr", "sehr"].

Das dritte Element in der Liste wird durch "gut" ersetzt. Der neue Wert von ,,Worter ist somit ["sehr",
"Sehr", Ilgutll].

Das Wort "Sei" wird am Anfang der Liste eingefugt. Der endguiltige Wert von ,\Wartere ist somit ["Sei",
"Sehr", "Sehr", Ilgutll].

-~ E i - v 3 14 »

: PN : =
in der Liste - | 3OO gut

inder Liste . {)(Js 8 ' § . ein : ”

.. erstellen mit Trennzeichen
Zeichenketten aufteilen und Listen zusammenfugen
Eine Liste aus einem Text erstellen

Listeaus Text - £ "l mit Trennzeichen ’l

Der Baustein erstelle Liste aus Text zerlegt den angegebenen Text mit Hilfe eines Begrenzungszeichens in
Teile:

erstellen

Im obigen Beispiel wird eine neue Liste zurlickgegeben, die drei Textstuicke enthalt: "311", "555" und
"2368".

mit Trennzeichen - ¢ é‘f i
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Beispiel:

Daten
mmmmYm erstei Das Trennzeichen wird am Eade J Konsole strukturen

Programmstart

setze [FTTRM auf Listeaus Text - Lol 0 Three b2 [ RN Frogramm starfet...
gbaus “jadertiste [T7EN CTNN FITRN 0D . One

LR e S Liste - | nimm - B das M2 m‘ge
gibaus g derListe [T

Programm beendet.
Text aus Liste erstellen

Der Baustein erstelle Text aus Liste fligt eine Liste mit Hilfe eines Trennzeichens zu einem einzigen Text
zusammen:

IS FTTYES TR erstellen + - erzeuge Liste mit j » I mit Trennzeichen @ »

Im obigen Beispiel wird ein neuer Text mit dem Wert zurlickgegeben: "311-555-2368".

numerisch aufsteigend ... sortieren

‘numerisch - | aufsteigend - .'I sortieren

Beispiel:

Werte der Liste werden nach Vorgabe
sortiert und in neu Liste eingetragen

ibaus © ; i
g in der Liste v aufsteigend
gibaus  jn der Liste ortlis absteigend

gibaus i der Liste

numerisch

+ alphabetisch

|
| alphabetisch, GroBschreibung ignorieren
L

Sortiert werden kann:
nummerisch,
alphabetisch und
alphabetisch, Grof3schreibung ignorieren
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Konsole
Programm startet...
2

4
6

Programm beendet.

Ausgabe des Programms

Verwandte Blocke

Drucken einer Liste

Der drucken-Baustein in der Kategorie Text kann Listen ausgeben. Das Ergebnis des folgenden
Programms ist die abgebildete Konsolenausgabe:

1= r.-4 Buchstaben - Elli + - erzeuge Liste mit _ ¢ E1%}
173

Buchstaben -

Beispiel:

Gibt_ciie Liste in der Form aus, die in der
Programmierung typisch sind

¢ E'ii::\ " Konsole

0 zwei b

Programm startet...

“m”

['eins', 'zwel’, 'drei]

Programm heendet.
Etwas fur jedes Element in einer Liste durchfiihren

Der fur-jeden-Block in der Kategorie Steuerung fiihrt eine Operation fur jedes Element in einer Liste aus.
Dieser Block druckt zum Beispiel jedes Element in der Liste einzeln aus:

fiir jeden Wert [ aus der Liste © + = erzeuge Liste mit

(BT G TR T Buchstabe -

Dadurch werden die Elemente nicht aus der urspriunglichen Liste entfernt.

Siehe auch die Beispiele fir die Schleifenabbruchbldcke.
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Daten
Map strukturen
Der Map-Block funktioniert anders als das map in Python. Ich habe es nur so weit nur durch
ausprobieren rausbekommen.
Eigentlich suche ich ein Beispiel fir die Map-Blocke, was man besser verstehen kann und wo man
den Sinn von Map besser sieht. Leider gibt es dazu keinen Eintrag in der Hilfe vom Robo Pro
Coding. Nach langerem hin und her habe ich lauffahige Beispiele hinbekommen.
Man lern ja dazu...
Hier mal ein Beispiel:

Programmstart
setze [0 auf I
Name - £ + = erzeuge Liste mit ¢ ”

i Berta K

AEN |

| auf + = erzeugelistemit [\

+ - erzeugelistemit . 1 ”

14 IEE:J »

setze Element

Programmablauf:

b ist nur eine durchlaufende Zahler-Variable, hier halt 1 .

Es werden Listen mit Name und GroRe erzeugt.

Das Kind setzt sich aus Name und GroRe zusammen.

Eine Liste der Klassen ein Schule

Eine Map fur die erste Klasse also 1a wird mit den "Kindern" gefullt.
Ausgegeben wird dann:
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Konsole Daten
strukturen|

Programm stariet...

c
d
[1a, [[Albert, 'Berta', 'Claus], [150, 135, 132]]]

Programm beendet.

OK es lauft schon mal und ich bin stolz es ohne Anleitung hin bekommen zu haben.

Aber zufrieden bin ich damit nicht ganz.

OK, jetzt konnte man die Sache mit einer ganzen Liste aller Namen machen und dann ausschneiden
USW.

Das zeigt aber noch nicht ganz den Einsatz von map. Finde ich.

Ich habe dann mal ein Beispiel fiir ein Dictionary (Standard-Beispiel in Python) versucht:

Ausgabe:

Konsole

Programm startet...

[Haus', 'Katze', 'schwarz]
Haus

Programm beendet.
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Das Dumme ist, dass der Map-Block nur Zahlen als Schllssel will, keine str-Variable. Somit kann [y
man nicht ,,cat* fir Katze setzen. strukturen|

in der Map... gib alle Schliissel

in der Map ‘I gib alle Schlissel

Hier werden alle Schlissel fir die Elemente ausgegeben.

in der Map ... gib Element des Schliissels ...

in der Map ‘I gib Element des Schliissel ‘I

Hier wird das Element tiber den Schliissel ausgegeben.

in der Map...zum Schliissel... setze Element

in der Map OI zum Schiliissel OI setze Element O'I

Ich bin mir nicht sicher. Das Hauptproblem, was ich hatte, war der Schliissel. Warum auch immer kam ein
Fehler, dass der Typ nicht stimmte. In Python kann man auch Text als Schliissel nehmen. Hier nicht — oder
ich mache was falsch. Im Grunde wird nur der Index einer Liste benutzt. Das Mouseover zeigt aber
wdictionary an... ich kann es nicht mit Bestimmtheit sagen.

Die Map-Blocks arbeiten mit einem Dictionary, das aus einem Schliissel und dem dazugehdérigen Element
besteht. Man kann sich das wie ein Worterbuch fur Englisch vorstellen.

,,House* : ,,Haus*
,cat® :, Katze*
,black®: ,,schwarz*

Map in Python
Die map()-Funktion in Python wird verwendet, um eine Funktion auf jedes Element einer Sequenz (wie
einer Liste) anzuwenden und eine neue Sequenz mit den Ergebnissen zu erstellen. Im Beispiel werden die

Werte der Liste quadriert und in einer weiteren Liste ausgegeben. Dabei ist ,Jambda‘“ eine Funktion ohne
Namen, die es ermdglicht, die Transformation ohne Schleife zu erledigen.

Programmstart

Python-Code

» " Konsole
meine_liste = (2, 3, 4)

ergebnis = map(lambda zahl: zahl*2, meine_liste )
ergebnis_liste = list(ergebnis)

Programm startet...

[4, 6, 9]

PR crgebnis_liste

— Programm beendet.

Zeile 1: Erzeugung einer Liste mit den entsprechenden Ziffern.
341




Zeile 2: Die Funktion Map beginnt mit dem Lamda-Aufruf, der dann einen Paramater benétigt. Nach dem
Doppelpunkt wird die eigentliche Funktion ausgefihrt. Als letztes wird nach dem Komma der Name der zu
bearbeitende Liste definiert.

Zeile 3: Das Map-Objekt wird in eine Liste zuriickgewandelt und anschlieRend auf der Konsole ausgegeben.

Map in fischertechnik Robo Pro Coding

Eine Map in Robo Pro C, auch bekannt als Dictionary oder Assoziatives Array, ist eine Sammlung von
Schlissel-Wert-Paaren, bei der jeder eindeutige Schlussel direkt auf einen Wert verweist. Die Integration
von Dictionaries in Robo Pro Coding ist begrenzt. Die Erstellung ist nicht direkt moglich, sondern tiber den
Block JSON (Siehe JSON zu Map) oder direkt mit Python.

Programmstart Konsole
Python-Code

Person1 = { ‘
"vorname": "Axel",

"heruf"; "Rentner”, Gibt aus alle Schliissel:

valter": 67 dict_keys(['vorname', ‘alter, ‘beruf])

) Mame: Axel

. Beruf: Rentmer

CLETTTRS | Gibt aus alle Schiiissel: Alter: 67

setze BTN auf * jnderMap  [ZTTTISES oib alle Schiiissel E:E;Eégon hatte Geburtstag
CILETEE Schitissel - |
gib aus + = erstelle Text aus “ »
inder Map  [CITTTIEN  gib Element des Schliissel
gib aus + =~ erstelle Textaus  “ [ZLTTAN »°
inder Map  [CETLEUES gib Element des Schiiissel . ¢ [PT3 »?
gib aus + = erstelle Text aus U Alter: kX
inderMap [ZTTTTHIEE  gib Element des Schlilssel
CIETTERS . Die Person hatte Geburtstag
inder Map  [CECCIEES  zum Schiiissel . “¢ BT ?’ | setze Element ¢ 1] »?
gib aus + ~— erstelle Text aus L Alter: [k

Programm startet...

Programm beendet.

inder Map [ZTTT I gib Element des Schiilssel

Zuerst wird die Map ,,Person1“ mit Python erstellt. Dann werden die Schliissel angefordert, um zu
Testzwecken die Korrektheit zu dokumentieren.

Um nun mehr Uber die Person zu erfahren, muss man nicht die Position der Information kennen, sondern
man fordert die Information direkt tiber den Schliissel an.

Nach dem Geburtstag ist die Person ein Jahr dlter. Dazu wird das Programm aktualisiert, indem das Alter
veréndert wird. Zum Abschluss wird nun auch das neue Alter ausgegeben.
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JSON

JSON =, JavaScript Object Notation®. Es ist ein Datenaustauschformat, das nicht nur auf Java beschrankt
ist. Vereinfacht gesagt, wird eine Python-Liste, mit den JSON Klammern, Trennern und Hochkommata
unterteilt und auch der Text eingerlickt. In sehr vielen Programmiersprachen gibt es die Mdglichkeit
JSON-Daten einzulesen.

JSON (JavaScript Object Notation) ist ein textbasiertes Datenformat, das fur den Datenaustausch im Web
genutzt wird. Es ist leicht lesbar und einfach zu handhaben. JSON strukturiert die Daten als Sammlung von
Schlissel-Wert-Paaren, &hnlich wie Dictionaries oder Maps.

Konvertierung Map zu JSON und umgekehrt. Wird auch u.a. bei HTML verwendet.
Map zu JSON

Map zu JSON

Map zu JSON Konvertierung

Manchmal sagt man auch JSON Dump. Hier wird also die Liste formatiert ausgegeben, so dass es von
anderen Programmiersprachen gelesen werden kann.

Der Map zu JSON-Block erméglicht die Umwandlung von Map-Datenstrukturen in einen JSON-String.
Dieser Vorgang ist besonders nutzlich, wenn die strukturierten Daten einer Map fir eine Dateniibertragung
oder als Konfigurationsdatei in einem standardisierten Format benétigt werden.

J50M  Rohdaten  Kopfzeilen

Speichern Kopieren  Alle einklappen

Marke: "Citroen”
Baujahr: 2821

Typ: "C3 Alrcros”

Im Beispiel wird eine Map ,,Auto” iiber Python erzeugt. Diese wird nun zu einem JSON-String
umgewandelt.

Im folgenden werden die Daten in die Datei ,,auto.json iibertragen. Das Ergebnis nach dem 6ffnen der
Datei ist oben zu sehen.

Hinweis: Alle in den Beispielen vorkommenden Variablen, mussen vorher angelegt werden!
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JSON zu Map

JSON zu Map Konvertierung
Hier wird die Python-Notation umgewandelt. {} in dict,[] in list, Zahlen in int float... usw.

Dieser Block nimmt einen JSON-String als Eingabe und konvertiert diesen in eine Map. Jedes
Schlissel-Wert-Paar im JSON-String wird zu einem Eintrag in der Map und der Inhalt kann unter
Verwendung des Schlissels abgerufen werden.

Programmstart
auf © JSONzuMap . ¢¢

gib Element des Schliissel

gib Element des Schliissel < [

Konsole

Programm startet...

Paul
51

Programm beendet.
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util

Util = Nitzlich
Die Kategorie Benutzung beinhaltet bei ROBO Pro Coding Blocke folgender Art:

Farbauswanhl

Warten

Python Code

Starten
Funktionsausfuhrung

Farbauswahl

Dieser Block dient als Eingabewert, wenn nach einer Farbe gefragt wird (z.B. beim Farbabgleich durch die
Kamera). Durch Klicken bzw. Tippen auf die Farbe kann aus einer Farbpalette eine von 70 Farben
ausgewahlt werden.

Beispiel:

Programmstan ‘ Setzen eines Vergleichsfarbe 2 B. Hir die Kamera J
dauerhaft wiederholen [ =

mache + falls " ist Farbe m’D Hue-Toleranz ] Grad
mache gibaus “ENTTEEAY

warte
Warten bis die Zeit abgelaufen ist

warte P K}

Der Block warte [] ... hindert das Programm fiir die angegebene Wartezeit daran, weiterzulaufen. Dabei
kann im Dropdown-Ment (kleines Dreieck) die Zeiteinheit und im Eingabefeld dahinter die gewiinschte
Lange der Pause gewahlt werden.

Programm wartet, bis die Zeit
abgelaufon ist

warten bis
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Beim warte bis-Block ist die Pause nicht an die Zeit, sondern an die Erfullung einer Bedingung (z.B. ob ein
Taster gedriickt ist) gekniipft. Die Bedingung wird an den warte bis-Block angehéangt.

Das Programm (Buft ecxt wester, wenn die
falgende Bedingung erfullt ist

wartebis st MinkTester REAA NI [
TS TXT M 07 - L e O
warte bl ist Mini-Taster RESARN TI0000

Python-Code in Robo Pro Programmen

Python Importe

Unterprogramm

Eine andere Position/Mdglichkeit, wo man den Python-Code lassen kann, ist ihn in einem separaten Teil zu
speichern. Das kann man mit den Unterprogramm Python Importe machen. Er wird unabhé&ngig vom
Hauptprogramm gestartet. Als Anfanger braucht man diesen Befehl nie. Mir fallt spontan auch kein
einfaches Beispiel ein.

Python Code

Mochte man bestehenden Python-Code in ROBO Pro Coding (Hauptprogramm) integrieren, so kann man
ihn in den Python Code-Block einfligen. Das Programm fuhrt dann alles aus, was in dem Block in Python
geschrieben wurde.

Die Darstellung im Block ist ein gekurzter Text. Man muss sich den ganzen Text bzw. Pythoncode
anschauen, in dem man daraufklickt. Das kann sonst manchmal irritieren.

Man kann mit dem #-Zeichen auch zusatzliche Erklarungen einbringen. So ist ein Pythoncode besser lesbar.
fischertechnik selbst macht das auch so, in ihren Programmen.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen
Python-Code

#your python code

Ein Klick auf ,,#your python code* 6ffnet ein neues Fenster.

ARDsE MM

Und hier kann man seinen Pythoncode eingeben.

347



Beispiel:

w Hauptprogramm < 0 Controllerkonfiguration X
Q
Aktoren . )
Programmstart
I Ausgang setze af [
I Motor dauerhaft wiederholen
I Sound mache Python-Code
' Anzeige ’mmm
Zidhler = Zihler +1
Sensoren . warte m B
I Eingang gib aus }
l Zahler
l 12C
l use
v
Konsole

Programm startet.,

1
2

Hier wird eine Variable ,,Zéhler* von Robo Pro Coding erzeugt und auf Null gesetzt. In einer Dauerschleife
wird die Variable Z&hler um 1 hochgezahlt. Nun wird 5 Sekunden gewartet und die Zahl auf der Konsole
ausgegeben. Der Programmabbruch erfolgt durch Stopp, oben rechts oder am Controller.

Hier im Programm sieht man den ganzen Pythoncode, weil er sehr kurz ist. Ansonsten muss man darauf
klicken, um ihn ganz sehen zu kénnen.
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Alterer Block:

Starten

Auch der starte wenn-Block ist an eine Bedingung gekniipft. Erst wenn diese Bedingung erflllt ist, startet
das im Blockkorper stehende Programm.

Dieser Block ist nicht mehr Bestandteil von Robo Pro Coding.
Funktionsausfuhrung

fuhre Funktion ... in einem Thread aus

fiihre Funktion [ERgll in einem Thread aus

Mit dem flhre Funktion ... in einem Thread aus lasst sich die ausgewéhlte Funktion in einem separaten
Thread ausflihren. Diese Malinahme kann in manchen Fallen ermdéglichen, dass ein Programm weiterhin auf
Eingaben reagieren kann und schneller ausgefiihrt wird. Es wird aus einer Funktion ein eigenstandiges
Unterprogramm.

Im Normalfall werden Programme nacheinander ausgefiihrt. So wartet das Programm auch mit der
Weiterfuihrung, wenn ein Unterprogramm abgearbeitet wird. Da hier das Unterprogramm unendlich ist,
lauft das Hauptprogramm nicht weiter.

Kensole

Satz1
Satzl
Satzl
Satzl
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Deshalb wird hier das Unterprogramm 2 angewiesen, als Thread (also parallel) zu laufen.

mache gibaus «ETTTA”

warte £ * R}

Konsole

Satz2
Satz1
Satz2
Satz]
Satz?
Satz

Zeitstempel
ms -

Hiermit kann man einen Zeitstempel erstellen und einer Variablen zuweisen. Es wir die Systemzeit
genommen. Hier kann man noch unter ms und s wéhlen.

Hinweis: Man kann es anders/besser machen mit einem Unterprogramm:

Ll Y timestamp

gib zurick [Th9

Unterprogramm mit einem Python-Code-Block
Python Code:
ts = datetime.now().strftime("%Y-%m-%dT%H:%M:%S.%f")[:-3] + "Z"
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Variablen

Wir verwenden den Begriff Variable so, wie er in der Mathematik und in anderen
Programmiersprachen verwendet wird: ein benannter Wert, der verandert (variiert) werden kann.
Variablen kdnnen auf verschiedene Arten erstellt werden.

Eine andere Art der Vorstellung ist Variable = Schuhkarton. Man kann verschiedene Sachen
reintun und den Karton mit einem Namen beschriften.

Erstellen einer Variablen iiber den Button ,,Variable erstellen® im Reiter Variablen.

Variablen klicken— Variable erstellen klicken. Name der neuen Variablen eingeben. In diesem Fall
hat die Variable den Namen ,,Gruf3*.

n Variable erstelien ...

Es erscheinen Bldcke, wo der vorher eingetippte Name automatisch eingetragen wird.

o Einige Blocke wie zahle mit und fur jeden verwenden eine Variable und definieren ihre Werte. Ein
traditioneller Informatik-Begriff fiir solche Variablen lautet Schleifenvariablen.

o Benutzerdefinierte Funktionen (auch als "Prozeduren™ bezeichnet) kdnnen Eingaben definieren,
wodurch Variablen erzeugt werden, die nur innerhalb dieser Funktion verwendet werden kénnen.
Solche Variablen werden traditionell als "Parameter" oder "Argumente" bezeichnet.

e Benutzer kénnen jederzeit Variablen (iber den setze-Block verandern. Diese werden traditionell als
"globale Variablen™ bezeichnet. Sie sind berall im Code von ROBO Pro Coding verwendbar.
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Dropdown-Meni Variable

Wenn du auf das Dropdown-Symbol (kleines Dreieck) einer Variablen klickst, erscheint das
folgende Meni:

setze m auf

s Element
Variable umbenennen ...

Die Variable ,Element" l6schen

Das Men bietet die folgenden Optionen.

o die Anzeige der Namen aller vorhandenen, im Programm definierten Variablen.

e "Variable umbenennen...", d.h. die Anderung des Namens dieser Variable, wo immer sie im
Programm erscheint (die Auswahl dieser Option 6ffnet eine Abfrage fiir den neuen Namen)

e "Variable l6schen...", d.h. das Ldschen aller Blocke, die auf diese Variable verweisen, wo immer sie
im Programm vorkommt.

Blocke

setze auf
Festlegen

Der setze-Block weist einer Variablen einen Wert zu und legt die Variable an, falls sie noch nicht
existiert. Zum Beispiel wird so der Wert der Variable Alter auf 12 gesetzt:

Beispiele:

Programmstart

setze ([T EM aut GuA [  setze (MM auf & EIT 7

Hier werden die Variablen mit den entsprechenden Inhalten gefiillt.

rufe ab
Abrufen

Der rufe ab-Block liefert den in einer Variablen gespeicherten Wert, ohne ihn zu verandern:
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Es ist mdglich, aber eine schlechte Idee, ein Programm zu schreiben, in dem ein rufe ab-Block
ohne einen entsprechenden vorherigen setze-Blockvorkommt.

andere um
Andern

Der andere-Block fugt eine Zahl zu einer Variablen hinzu.

Der andere-Block ist eine Abkirzung fur das folgende Konstrukt:

seze[[8af EEE B

Beispiel

Betrachte den folgenden Beispielcode:

729 Alter - ET 38 12
andere um >k}

gib aus L 0 (R D L T Herzlichen Gliickwunsch! Du bist jetzt k&
Alter -

Die erste Reihe von Bldcken erzeugt eine Variable namens ,,Alter* und setzt ihren Anfangswert
auf die Zahl 12. Die zweite Reihe von Blocken ruft den Wert 12 ab, addiert 1 dazu und speichert
die Summe (13) in der Variablen ,,Alter. In der letzten Zeile wird die Meldung ausgegeben:
"Herzlichen Gluckwunsch! Du bist jetzt 13".

Beispiel:

Programmstart
setze [\[Cal auf [EEA
wiederhole ] mal:
mache + falls < - 18]
mache gibaus ¢ EIN[TTY Konsole

sonst gib aus (0 OK [ Programm startet...

zuJung
0K

Programm beendet.
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Funktionen

Funktionen dienen dazu, Teile des Codes wiederverwendbar zu machen und dadurch den Code insgesamt
zu strukturieren. Fullt man einen Funktionsblock, so erscheint im Funktionen-Menii ein neuer Block, der
den gleichen Namen tragt wie eben dieser Funktionsblock. Es ist nun mdéglich, in das Hauptprogramm nur
noch den Block mit dem Namen der Funktion einzusetzen. Wenn das Programm durchlaufen wird, leitet
dieser Block zum Code in der gleichnamigen Funktion weiter und arbeitet diesen ab.

Einfache Funktion ohne Riickgabe

+ definiere

Mit dem einfachen Funktionsblock lasst sich eine Funktion erstellen, die den im Textfeld eingegebenen
Namen tragt. Die Funktion kann beliebig viele Variablen enthalten, die (ber das Plussymbol hinzugefiigt
werden konnen. Diese Funktion ,,Altern* addiert 1 zu der Variable Alter:

+ definiere [X[50)

andere [\IZ%8 um &

Hinweis: Obwohl diese Funktion keinen Riickgabewert hat, andert sie eine Variable. Und Variablen sind in
Robo Pro Coding ,,Global“. Sie kdnnen von allen Unterprogrammen gelesen und gedndert werden. Es gibt
keine neuen globalen Variablen mit genau demselben Namen. Wenn man Funktionen aus anderen
Programmen nutzen mochte, sollte man auf die Namen achten. Negatives Beispiel ist ,,Zahler. Wenn er in
mehreren Funktionen verwendet wird, kann es zu Verwirrungen fiihren.

Die Funktion kann dann im Hauptprogramm genutzt werden:

Programmstart

setze m auf m

=

Lt

wiederhole

mache Altern

L LT Du bist ja schon 22! ¢

Das Programm setzt die Variable ,,Alter” auf 12. In der Funktion ,,Altern* wird 10 mal 1 dazu addiert und
dann auf der Konsole ausgegeben.

354




Hintergrund:

Lerrnste

Wenn man die Funktion ,,Altern erzeugt, wird automatisch ein Block mit dem Namen ,,Altern* unter dem
Reiter Funktionen erzeugt.

Funktion mit Riickgabewert

+ definiere

gib zuriick

,.definiere etwas tun“ — Block. Dieser Block erlaubt es eine Funktion mit Riickgabewert zu erstellen. Dieser
Rickgabewert kann dann im Hauptprogramm weiterverwendet werden. Hier ein Beispiel:

Q
Logik o
I Schieifen
| Mathe
Programmstart
I Text setze PRl auf [}
l Datei gibaus x*2
I Datenstrukturen
I Ut + definiere F%3
I Variablen
I Funktionen g'b st m m B
I Machine Leaming

' v

Konsolo

Programm startet

16

Programm beendet
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+ definiere f o3
setze Fl auf ganzzahlige Zufallszahl zwischen n und *® m

ghzurick PPy CEN 3

Hie eine Funktion, die im mittleren Teil etwas berechnet.

Hintergrund:

Wenn man die Funktion ,,x"2* erzeugt, wird automatisch ein Block mit dem Namen ,,x"2* unter dem Reiter
Funktionen erzeugt.

Dieser Block m kann dann wie eine Zahl oder Variable genutzt werden.

B + definiere mit:

- variable: [
- variable: [}

gib zuriick

Jeder Klick auf das Plus erzeugt eine weitere Eingangsvariable. Hier die Standartvorgabe x und dann y. Als
nachste wirde z kommen und dann mit a weitergehen. Man kann die jederzeit umbenennen.

Im Reiter ,,Funktionen erscheint dieses Unterprogramm als Block mit zwei Eingéingen. Wir haben ja
vorher auch nur zwei erschaffen.

356




Funktionen

ISP e
Duplizieren
Kopieren
Kommentar hinzufUgen
interne Eingange
Bausten zusammenfalten
Bausten |0schen
Hille

Erzeuge "Aufruf ctwas tun”
SERENEN ick @
Erzeuge “Lies y'

Erzeuge "Lies "

Erzeuge "Lies & ansdruck

Hier hatte man vier Eingange. Mit einem rechtsklick auf den Block kann man die Funktion als Block in das
Programm einsetzen oder die Variablen (x-a) in dem Unterprogramm verwenden.

Funktion als Block Variable
Interessanterweise wird beim Ldschen des Unterprogramms nur der Funktionsblock gelscht, nicht die
Variable.

falls gib zuriick

Dieser Block gibt den zweiten Wert zuriick und verlasst die Funktion, falls der erste Wert wabhr ist.

Konsole

Programmstart

setze (Ml avf Programm startet...

gib aus mathe
zu klein

Programm beendet.

+ definiere [T100
el "L rym cxm pem BB O | obauiek  “ETTR”

gib zuriick ¢ ETENY »

Im Hauptprogramm wird A auf 5 gesetzt und die Funktion ,,mathe* ausgegeben. Die Funktion ,,mathe*
priift, ob das Quadrat kleine 10 ist. Wenn dem so ist wird ,,zu grof3* ausgegeben. Bei 5 gibt sie ,,zu klein®
aus.

357



Machine Learning

Machine
Learning

Die Gruppe "Machine Learning" enthalt Blocke zur Verwendung mit dem TensorFlow-Projekt
(https://git.fischertechnik-cloud.com/ml/machine-learning) und der USB-Kamera.

Ein einfaches Beispiel zu machen ist schwer. Ich habe aber das Programm der KI/Al-Sortierung hinten im
Buch, mit vielen zusétzlichen Erklarungen versehen.

Bildklassifikator erstellen...

Bildklassifikator erstellen: Pfad [LISE111§ Modell [ul:L 5K TY Bezeichnung JEE BNV

Erstellt eine Bildanalyse fur ein Model im Pfad ,,path* auf dem TXT 4.0 Controller.

Objektdetektor fiir ... erstellen
Objektdetektor fiir erstellen

Erstellt eine Objekterkennung mit einem Standardmodell "Sortierstrecke mit KI". Man kann momentan
auch keine andere auswahlen.

Objektdetektor erstellen...

Objektdetektor erstellen: Pfad [ 1113 Modell FiT0 G Kiilc] Label

Erstellt eine Objekterkennung fur ein Model im Pfad ,,path* auf dem TXT 4.0 Controller.

Bild ... mit ... verarbeiten

Bild _ mit °'l verarbeiten

Analysiert ein Bild mit einer Objekt- oder Bilderkennung. Ausgegeben werden die erkannten
Eigenschaften, deren Wahrscheinlichkeit und bei einer Objekterkennung deren Position. Das Ergebnis
dieses Blocks kann in eine Variable geschrieben werden, um dieses spéter im ,,get value of result Block
auszuwerten.

Erhalte ... der Ergebniseigenschatft ...

erhalte der Ergebniseigenschaft O'I

Gibt einen einzelnen Wert einer Eigenschaft des x-ten Ergebnisses einer Bild- oder Objektanalyse aus. kann
dabei entweder direkt der ,,process image* Block oder dessen Ergebnisse aus einer Variablen sein.
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Machine
Learning

probability -

label

Probability = Wahrscheinlichkeit
Position = Position
Label = Beschriftung

Allgemeine VVorgehensweise.

Die Vorgehensweise mit Al/KI ist, eine Kl zu erstellen und diese anzulernen.
Die KI TensorFlow von Goggle, kann zwei Grundsétzliche Modis verarbeiten.

1. Aus einer Punktwolke eine Tendenz erstellen und
2. Bildanalyse Bildbewertung.

Das Ergebnis ist dann eine Wahrscheinlichkeit. Zusammen mit der Bildanalyse von OpenCV, wird aus dem
Videostream ein Bild gewonnen, das nach Objekten untersucht wird. Das Bild selbst, Bildwerte wie Farbe,
Helligkeit... und die Position werden als (ausgeschnittenes) Objekt libergeben. TensorFlow untersucht das
ausgeschnittene Bild. Auch die anderen so gewonnenen Bildwerte wie Farben kann man im eigenen
Programm nutzen, wobei der Farbwert erst umgewandelt werden muss

Wenn man eine eigene Kl anlernt, sieht man erst kein richtiges Ergebnis. Es gibt von fischertechnik eine
Kurzanleitung, wo das VVorgehen beschrieben ist. Als Ergebnis, das etwas gemacht wurde, erscheint ein
Dreieck. Erst im Modell zeigt sich, ob es geklappt hat. Z.B. kann man mal andere Aufkleber machen mit
Quadraten, so dass nur diese statt der Bohrlécher als OK erkannt werden.

Tipp: Die Farberkennung im Al/KI AddOn Modell muss man im Modell ausprobieren. Es hat sich gezeigt,
dass der Farbraum anders ist, da die Farben von RGB nach HSV umgewandelt werden.

Das Anlernen selber funktioniert leider noch nicht automatisch mit einem vorgegebenen Programm.
Leider lief3 sich bisher die von fischertechnik vorgefertigte ZIP-Datei zu einem Programmstart Giberreden.
Man muss also sich selber ein Programm schreiben, das die Bilder erfasst.

Laut Anleitung braucht man so ca. 200 Bilder pro Objekt.
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Importe
Importe enthalt alle Funktionen aus selbst definierten Modulen in "lib".

Funktionen dienen dazu, Teile des Codes wieder verwendbar zu machen und dadurch den Code insgesamt
zu strukturieren.

Siehe auch "Funktionen"

Wenn man das erste Mal Importe aufruft, sind keine Blocke vorhanden und es steht da ,,keine Importe
verfiigbar®.

Man kann tber das Hinzufugen einer Quelldatei, in der Funktionen sind, diese Funktionen in das
Hauptprogramm Importieren. Der Vorteil ist z.B., wenn man viele Programme macht, die immer dieselbe
Ausgabe haben, so braucht man nur einmal eine Ausgabe programmieren und verwendet sie in allen
anderen Programmen.

Neue Datei ,,Quellcode™

Erstellen wir eine neue Datei ,,Quellcode” iiber das Plus neben Projekt.

ooy

mES WUDU FTD
:> @ Vot 0 Castseuiumdiguraten B Meabliendiguation
[ O

Plus anklicken

Quellcode anklicken und dann das blaue Erstellen
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Neue Datel

ABBRECHEN VORHEIRIGE

Dann wird man nach dem Dateinamen gefragt. Wir sagen
mal ,,a“.

Hinweis: Wenn eine Datei mit demselben Namen schon vorhanden ist, wird automatisch eine
Durchnummerierung vorgenommen. So wird z. B. aus ,,a* ,,a2*
v lib
M a
M a2

Funktion mit Riickgabewert importieren

+ definiere
L. setze LED EEAICTIEM Helligkeit * 373

[T T

A setze LED EETATCTIRN Heltigheit *f

T
| Pt |

' .
I -
| e
-
| owe
-
I‘.

| v
|‘ -
I
-
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In die Quellcodedatei ,,a* fligen wir eine Funktion ein. Hier ist es eine Funktion die einen Wert
(Inhalt der Variablen ,,r*) zurtickgibt. Die Funktion setzt nun einfach die Helligkeit einer LED. In
diesem Beispiel hat die Variable aber nicht mit dem Steuern der LED zu tun.

fnchertechnik o ROBO Pry

Iports troms 50 4

Im Hauptprogramm steht nun bei Importe die Funktion ,,etwas tun* und sie gibt den Inhalt der Variablen r
weiter. In diesem Beispiel geht es nicht um einen sinnvollen Einsatz, sondern nur um das Zeigen wie man
einen Import machen kann, da man hier einfach die Variable ,,r* nehmen konnte, da die Variablen global
sind, also aus allen Unterprogrammen gelesen werden kénnen.

Funktion ohne Riickgabewert importieren

+ definiere
<

Wenn man im Quellcode ,,a“ eine Funktion ohne Rlckgabewert einsetzt.
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= fischertechnik=a R0O80 Pro Coding

] o rom e

Stehen im Hauptprogramm zwei Unterprogramme zur Verfligung.
Das ,,etwas tun2* hat keinen Riickgabewert und ist ein ,,normaler* Baustein.
Man kann sich also so ,,eigene* Bausteine erschaffen.
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. i Fernbe-
Kommunikation dienung

Bedienfeld / Fernbedienung (auf dem PC/Handy-Bildschirm)

Die Blocke des Bedienfelds / der Fernbedienung sind sehr dhnlich denen der Anzeige und der TXT-Anzeige
(Aktoren).

Es ist eine Virtuelle Schalttafel, mit der Modelle per Maus vom PC/Notebook oder Tablet gesteuert werden
konnen. Auf ihr kann man Anzeigen und Bedienelemente aufbringen.

RC = Remote Controll = Fernbedienung
Der vorgeschlagene Name, fiir die Regler und Anzeigen fangt mit remote an.

Zwei ausfihrliche Beispiele zur ,,BT Smart Fernbedienung* / Bedienfeld befinden sich am Ende des
Buches. Das Beispiel kann man auch fiir andere Controller nutzen.

1. Man muss erst in der Bedienfeldkonfiguration ein Bedienfeld erstellen.

2. Programmieren, in dem man im Programm auf die Bedienkopfe und Regler reagiert und Anzeigen
bedient.

Wenn man die Fernbedienung zu ersten Mal 6ffnet, sind die Blocke ausgegraut und ein zusétzlicher Button
erscheint:

,Bedienfeldkonfiguration hinzufiigen*

Bedienfeldkonfiguration hinzufiigen

Beispiel eines Bedienfelds / Fernbedienung

- Q O e - Veageits [
- S = - - S = e e e
@ Greifer
- Gaschwindgkait e w4
O - " .
, Ubergewicht e — @
® * v Greifen *® -
J a o n .
Q L) * »
(™| Losen ’ % 4+ m
&
- Maw  ermte Duftom
N Geawicnt P i .
= /i N
4 St R
(i &\
2 A Teet | Greden
U g
/ K N 14 Setwigrille . 22 M1 W2 M3 Y
& h & N
< \.,v_ :: , Lottt ’ v
-

Hinweis: Der Debug-Modus ist nicht verfiigbar, wenn das Programm eine Fernbedienung enthlt.

364



Alle mit ,,Beispiel” gekennzeichneten Teile gehdren zusammen. Fernbe-
Uber eine Benutzeroberflache, kdnnen Fahrzeuge oder Modelle ferngesteuert werden. dieauy
Bevor Befehle ausgefuhrt werden kdnnen, dauert es derzeit bis zu 20 Sekunden, bis Aktionen maoglich sind.

Beispiel:
T TP Bedienfeld
o Lampe an
Lampe an
® Lampe aus
i Lampe aus
@ q =)=
& Textausgabe o
ps

setze Beschriftungsfeld ... Text

® setze Beschriftungsfeld gl Text

Fur das Beschriftungsfeld einen Text ausgeben.

Beispiel:

wenn Schaltfliche angeklickt

% seize Beschriftungsfeld Text

Name - remote Jatel

Tayt | Tastausgade

Schaligrote 1 WT HZ -‘.'.’

Sohnltsbl 0 0 ]

Austichiung E E

I =

Einerseits kann hier eine Beschriftung der Fernbedienung erfolgen. Andererseits kdnnen auch
Rickmeldungen als Text erfolgen. (Siehe Beispiel). Zusatzlich zur TextgroRe und Schriftstil, kann auch die
Ausrichtung und Farbe im Inspektor voreingestellt werden.
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setze Diagramm Xx;y

= setze Diagramm B x:
y:

Beispiel:

Fiir das Diagramm wird bei jedem Druck auf ,,Zahler” der aktuelle Wert dargestellt.

setze Bild... Base64-Bild

& setze Bild B Base64-Bild

mache  sotze [0 auf Bid  Bid von LIIATNTETTIREN holen nach base64 konvertieren

@ setze Bild CINIITTRN Bascos-gid 2N

Anlall ernes susgewahlien Bides e das
satuelie Fld der Kamers sarpestei®

a

Eine zweite Mdglichkeit, ist die Darstellung des Kamerabildes.
Abhéngig von der GroRe des Bildes,
kann es sehr lange dauern, bis das Bild dargestellt wird!!

Hiermit lasst sich ein Bild auf die Bedienoberflache legen. Entweder als Detailbild zur besseren Erkennung
oder sogar als Hintergrundbild des ganzen Bedienfeldes. Uber das Kontextmenii kann dann die Ebene
Hintergrund ausgewahlt werden.
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Fernbe-
dienung

setze Statusanzeige aktiv

‘§ setze Statusanzeige Bl aktiv

Beispiel:

wenn Schaltfliche [ELTCHT G angeklickt

| setze Statusanzeige aktiv

—

Identitat

Name : remote_status_indicator

RCIndicator
Aktiv ;
Farbe : -
Wie bei dem remote_label kann hier die Riickmeldung einer Aktion angezeigt werden. Oder man nutzt die
Anzeige fir Fehlermeldungen oder das Ende einer Aktion.
Ereignis Schaltflache
Ereignis

v Schaltflache
Schiebregler
Joystick x-Achse

Joystick y-Achse

Schaltflache -

Man kann zwischen; Schaltflache, Schieberegler und Joystick x/y Achse wahlen.
Bemerkung:Eigentlich sollte der Anschluss links rund sein, da er auch die entsprechenden Werte weitergibt.

wenn Schaltflache angeklickt

& wenn Schaltfische B angeklickt

Unterprogramm wird ausgefiihrt, wenn Schaltflache. .. angeklickt wird.
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Beispiel:

wenn Schaltfliche angeklickt

. setze LED CEIEE 512 |

Identitat

Mame : remote_button
RCButton
Text : Lampe an
Schriftgrofe : 22 H1 H2 H3 T
Schriftstil : B I U
Durch Anklicken der Schaltflache wird eine Aktion ausgefihrt

SchriftgroBe und Schriftstil kdnnen im Inspektor festgelegt werden.

wenn Schieberegler...bewegt: Ereignis

-o wenn Schieberegler il bewegt: Ereignis

Unterprogramm wird ausgefuhrt, wenn Schieberegler ... bewegt wird.

Beispiel:

Name - ramete_slicer
=

AUSTICHUNG @ hosizonsal

() verical

R3] == 0
o wenn Schieberegler bewegt: Ereignis +
gibaus ¢ Ereignis 0 o+ =1 50
8is. = 100

Die Bewegung des Joysticks kann in X und Y-Position ausgewertet werden. Im Inspektor kdnnen Anfangs
und Endwert festgelegt werden. Im Beispiel erfolgt die Ausgabe auf der Konsole.

Die Bewegung des Sliders kann zur Steuerung von Motoren genutzt werden. VVorher werden der
Wertebereich und der Anfangswert festgelegt. (hier Ausgabe auf Konsole)
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Fernbe-

Beispielprogramm:
eIspieiprogra dienung

Geschwindigkeit Breite: — 40 4+ px
L L L
Hohe - 200 +
Xio— 326 4 m
y: — 26 + p
L] [] Name © remote_slidet

@v-mcd
@ g == M .
Wert: — o +
L] o L]
Bis: — $12 +

Im Bedienfeld ist der Schieberegler ,,vertical* angeordnet und ,,Bis®, also der obere Wert, ist auf 512
gesetzt. Somit kann man den gesamten Bereich der Motorgeschwindigkeit nutzen.

Programmstart
dauerhaft wiederholen

R R A remote_slider « 1 = LT
+ CCTA T TXT_M_M1 - Blinks « Ko i00 LGSO = 5118 Schiebregler « |

Das Unterprogramm reagiert auf eine Anderung vom Schieberegler und gibt den Wert als Geschwindigkeit
an den Encodermotor.
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Fernbe-
dienung

Bedienfeld

Beim Starten von Programm, wird hier nur der Schieberegler benutzt. In dieser Stellung ist der
Encodermotor aus, da er den Wert 0 bekommt.

Bedienfeld

Hier hat der ca. den Wert 250. Somit dreht sich der Encodermotor mit ,,halber* Geschwindigkeit. Ein
Beenden des Bedienfeldes, beendet auch das laufende Programm.
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wenn Joystick...bewegt: Ereignis

& wenn Joystick B8 bewegt: Ereignis

Unterprogramm wird ausgefihrt, wenn Joystick... bewegt wird.

Beispiel:

(B =]

Hame  ramote Jogstik

& wenn Joystick
CILETERN 2T LY Joystick x-Achse - v = w4
gibaus ¢ Ereignis KIS o o R
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Sprachsteuerung prach-
Blocke fur die die Kommunikation mit der App ,,Voice Control* steuerung

Diese App kann kostenlos unter:
https://www.fischertechnik.de/de-de/spielzeug/apps-and-software
runtergeladen werden. Es sind Versionen fur Android und iOS verfugbar.

Das Handy, Tablett... hat eine Spracheingabe, die genutzt wird, um iiber eine Verbindung
zum TXT 4.0 Controller, den erkannten Text an den Controller zu senden. Dieser
Vergleicht den Text nun im Programm und wenn er Ubereinstimmt, wird das weitere Programm ausgefihrt.

Beispiele sind: Vorwirts, Riickwarts, Stopp, Links, Rechts, Drehen, Hoch, Runter, Widerhole, Tanze...
Symbol der fischertechnik App ,,Voice Control*

wenn Befehl empfangen: Text

n o
wenn Befehl empfangen: Text
Wird ausgefiihrt, wenn ein neuer Text von App ,,Voice Control*“ empfangen
wurde.
Text
Text P
Text ist der erkannte Sprachbefehl.
: . e
|| Startblock fur Spracherkenaung | :fe-mml J
A verwenden
') “‘wenn Befehl empfangen: Text wird als Dauerschielfe
e benatigt
¥ fakle Ll - - SROIC licht an £ A
mache % setze LED R A MGV Helligkeit *JERFE
sonstfalls == | Tec NN «[ETETY” Konsole
mache ' setze LED JESE TN Helligkeit
Programm startet
licht an
licht aus

|| Ausgabe auf Konsole zu Testzwecken l
I8 d

Um die Sprachsteuerung zu nutzen, ist die App ,,Voice Control fischertechnik* auf dem Handy erforderlich.
AnschlieBend meldet man sich auf dem TXT-Controller tiber WLAN an.

Der gesprochene Befehl wird wie im Beispiel ausgewertet und es erfolgt die entsprechende Aktion.
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Cloud / MQTT
fischertechnik Cloud

w/ ol

v

fischertechnik ==x-
Blocke fir die Kommunikation mit der fischertechnik Cloud.

Diese Blocke werden flr "Sensorstation oT" und "Lernfabrik 4.0" verwendet. Die Daten werden an
Unterverzeichnisse der Cloud gesendet und von dort aus z.B. an das Dashboard gesendet.

fischertechnik Cloud verbinden

& fischertechnik Cloud verbinden

Hier wird die Verbindung mit der fischertechnik Cloud aufgebaut.

mit fischertechnik Cloud verbunden

&> mit fischertechnik Cloud verbunden

Wenn wabhr, besteht eine Verbindung mit der fischertechnik Cloud.

fischertechnik Cloud trennen

& fischertechnik Cloud trennen

Verbindung mit der fischertechnik Cloud trennen.

fischertechnik Cloud Publish Text
& fischertechnik Cloud Publish Text jjVisaaav il EIE il

Textnachricht an die fischertechnik Cloud senden.

n Mi/oi<txtid>/Ualert - /j1/txt/<txtid>/F/i/state/hby

4 Noaiatic>iVaient e /j1/txt/<txtid>/f/i/state/vgr
Aoy <txtid>VbmeS30

/j1/ixt/<ixtid>/f/i/state/mp

1/t <tatsd> (i beoadcast
11 rertyetaticts ' cam [j1/txt/<txtid>/f/i/state/sld
A1/ oty <tatid>Vidr

[j1/txt/<txtid>/f/ifstate/dsi
11 7ot <tV phalpos
i1 extyctatic v state b [j1/txt/<txtid>/f/i/state/dsc
o /i1 /txt/<txtids /f/i/stock
A1 et <tatich> ¥ state/mp
11/t <trng> i state sk /j1/txt/<txtid=/f/i/order

/)1 /ity <tatid> 4% state sdsi

v fi1/t/<txtid>/f/i/nfc/ds
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Man kann hier die Unterverzeichnisse auswahlen. U.a. die fischertechnik Industrieanlage SLD
(Sortieranlage) oder den Stock/Order Ordner, von wo aus die Daten an das Dashboard gesendet werden
konnen.

Die , txtid* siche MQTT weiter unten.

fischertechnik Cloud Subscibe

& MNschertechnik Cloud Subscribe : Nachricht

Topic abonnieren/Empfangen. Wieder mit der Pfadangabe wie oben.

MQTT Client
MQTT steht fur "Message Queuing Telemetry Transport” Protokoll und wird oft bei 10T (Internet of
Things) Anwendungen eingesetzt.

Nachricht

Nachricht J:5)GED K

Eine MQTT Nachricht
payload -

v payload
topic
QoS

retain

Payload = Nachricht / Inhalt

Topic = ,,Variablennamen® / kann auch einer Art Verzeichnisstruktur entsprechen

QOS = Quality of Service Sicherheitsstufe/ Art der Zustellung (0, 1, 2) = Einmalige Sendung (Schnell nicht
garantierter Empfang), Synchron (mittlere Geschwindigkeit, evtl. mehrfache Sendung), garantierter
Empfang (langsamste aber sicherste Verbindung)

Retain = gespeicherte Meldung, manchmal letzter gespeicherter Wert (z.B. von einer Raumtemperatur...)

MQTT Client erstellen: Websockets

MQTT-Client erstellen: Websockets [}

Erstellt einen MQTT Client, mit dem Nachrichten empfangen und gesendet werden kdnnen. Es wird
empfohlen die Ausgabe des Blocks in eine Variable zu schreiben, um den Client spéter in anderen Blocken
mehrfach verwenden zu kénnen.

MQTT client ... connect

MQTT-Client 0' verbinden: Host % i £ *RELEY Benutzername u Passwort 0‘_
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Verbindet einen MQTT Client mit einem MQTT Broker mit den angegebenen Einstellungen. Client kann
der Block ,,MQTT client create* sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen. Host gibt die Adresse des
MQTT Brokers an. Um den lokalen MQTT Broker zu verwenden, wird als Wert localhost oder 127.0.0.1
eingetragen. Um externe MQTT Broker zu verwenden, muss dessen IP-Adresse oder Hostname verwendet
werden. Port gibt den Port an, an welchem der MQTT Broker verfugbar ist. Standard ist 1883 fur MQTT
Broker (fischertechnik Cloud) oder 2883 (GUI Applikation). Bei Verwendung externer MQTT Broker muss
dessen Port eingetragen werden. Username und Password sind standardméRig leer, bei externen Servern
mussen dessen Anmeldeinformationen hier eingetragen werden.

MQTT Client ... ist verbunden

MaTT-Client o] st verbunden

MQTT Client kann der Block ,,MQTT client create* sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen. Gibt
»true® aus, wenn der angegebene MQTT Client mit einem MQTT Broker verbunden ist. Wenn der MQTT
Client nicht verbunden ist, wird ,,false* zuriickgegeben.

MQTT Client ... trennt die Verbindung

MQTT-Client ‘l trennt die Verbindung

MQTT Client kann der Block ,,MQTT client create* sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen. Trennt
den angegebenen MQTT Client vom MQTT Broker.

MQTT Client ... Publish

maTT-Client off Publish: Topic *{IRKS 30 Payioad *JNEN os *[{) Retain

MQTT Client kann der Block ,,MQTT client create* sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen.
Veroffentlicht mit dem angegebenen MQTT Client eine Nachricht ,,payload® in einen angegebenen Kanal
»topic*. Zusétzlich kann "qos" und "retain" angegeben werden, also ob neu verbundene Clients die
Nachricht nach dem Senden empfangen sollen und mit welchem Sicherheitslevel die Nachricht gesendet
werden soll.

MQTT Client ... Publish (mit Riickgabewert)

maTT-Client ®f] Publish: Topic *JER

MQTT Client kann der Block ,,MQTT client create* sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen.
Veroffentlicht mit dem angegebenen MQTT Client eine Nachricht ,,payload® in einen angegebenen Kanal
»topic®. Zusatzlich kann "qos" und "retain" angegeben werden, also ob neu verbundene Clients die
Nachricht nach dem Senden empfangen sollen und mit welchem Sicherheitslevel die Nachricht gesendet
werden soll. Beim erfolgreichen Versenden wird ,,true” ansonsten ,,false* zuriickgegeben.

MQTT Client ... Will Set

marT-client *f will set: Topic *JBIE 30 Payioad *JNE) os *f{J Retain

MQTT Client kann der Block ,,MQTT client create sein, oder dessen Ausgabe in einer Variablen. Setzt die
Nachricht ,,payload®, welche nach dem Trennen des MQTT Clients in einem angegebenen Kanal ,,topic*
versandt werden soll, und mit welchem Sicherheitslevel die Nachricht gesendet werden soll.
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MQTT Client ... abonnieren

MQTT-Client 'l abonnieren: Callback B Topic m Qos * {1}

Abonniert mit einem MQTT Client einen Kanal. im Callback Argument wird die Funktion angegeben,
welche beim Empfangen einer Nachricht ausgefiihrt werden soll. "Qos" gibt an, mit welchem
Sicherheitslevel die Nachricht versendet werden soll.

Callback abonnieren... : Nachricht

Callback abonnieren [ii1: Ll -1 4 : Nachricht

subscribe callback

Definiert eine Funktion, welche durch Empfangen einer Nachricht ausgefuhrt werden soll. Message enthalt
die empfangene Nachricht.

txtid Controller-1D

Die txtid ist eine Identifikationsnummer vom TXT 4.0 und wird flr Zugriffe u.a. fiir die Cloud gebraucht.
Man nimmt aus dem Reiter Util ,,Python-Importe und importiert dort ,,0s*.

Python-Importe

import logging

- import os

Import der LIB ,,0s*

Im Programm wird die Controller-1D tber den Python-Code gelesen.

[importos

Fython-4

Hier wird der Variablen ,,controllerid* der Wert vom Betriebssystem {ibertragen.

10ggNg. DASICLONTIGIEVEIFI0ggmg. KUK, TOrmMa...
® setze Beschriftungsfeld [l a8 %, k8 Text + — erstelle Text aus

i »
s dann st thread SID . In einem | hread
Das Beschriftungsfeld erhilt sein Text aus dem oberen Text<h4> (Uberschriftenlevel 4) und ,,UI at:http://
dem Inhalt der Variablen ,,controllerid” und dem Text ,,.local:* 1880 (Portnummer) ,,/ui und <h4> .

Die Programmausschnitte sind von Sorting_Line_Al.
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Beispiel:
Die Cloud ist unter ,,https://www.fischertechnik-cloud.com* zu erreichen. Bevor man mit diesem
Dashboard arbeiten kann, muss eine Anmeldung erfolgen.

Bei fischertechnik registrieron

VON T bt So0etee

1

Dann bekommt man den Benutzernamen und Passwort. (Am besten aufschreiben / ausdrucken)

Achtung: Wenn die Seite nicht geladen wird, muss man die Tastenkombination [Strg]+[F5] driicken.

AnschlieBend muss der Controller mit der Cloud gekoppelt werden.
Am TXT 4.0 unter: Einstellungen / fischertechnik-Cloud / Neue Kopplung

Es kommt eine Meldung auf dem TXT 4.0:

Keine Kopplungsdaten fir die Cloud! Erstelle
ein fischertechnik-Cloud Konto und starte
Kopplung erneut.

Kopplung Zeitiiberschreitung

Neue Kopplung
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Wenn man auf ,,neue Kopplung driickt kommt folgende Meldung auf dem TXT 4.0

M& (TR ] 715

(&) fiachermachd Ooud [3)

wnvilischertechniv-cloud zom

- Koy sl

Yrtlebende Zal Xl

Man bekommt einen Kopplungscode, den man bei der Anmeldung bei der fischertechnik Cloud eingeben
muss. Dieser Kopplungscode hat eine Giiltigkeit von 30 Minuten. Danach muss man einen neuen
Kopplungsvorgang starten.

Man kann sich tiber den QR-Code in der Cloud anmelden oder auf der fischertechnik Cloudseite auf
Einstellung / Controller hinzufligen gehen und den Kopplungscode dort eingeben.

o = 780

Auf das Plus klicken

Weiter unten auf dem Display, hat man die Mdglichkeit eine Kopplung wieder zu léschen.

Comtroller rogutiieren

=)

Anmeldung auf der fischertechnik Cloud. Hier muss man den Kopplungscode eingeben.
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Urnateten af
Lirewaet satriaw

| S —

Formasensg vam Taet s genas u von der CXue arvare

ot o> Vet

Dhese Furmson sers Del der Formatenesg ser Dyten St de Doz agtpeniten |
| S wromagt den Serctaien Zelterped 17 une gt eeen perick

Far oon Zeftrtempel wid st PYInonacrpt bentigt. caf\y muss e
SEtho QINIITY KTRCITeNT wettin

* Pythondmporte

Import json

Cée vivtatie muss navoe
defriert wryden

-

Der vollstdndige Eintrag: ts=datetime.now().strftime("%Y -%m-%dT%H:%M:%S.%f")[:-3] + "Z"

Die Daten von ,,ts“ haben folgende Notation: YYYY-MM-DDThh:mm:ss.fffZ (fffz=Rundung)

Die Daten werden an ein Unterverzeichnis /ibme680 in der Cloud gesendet (Publish) und dann wieder von
Dashboard dort ausgelesen (Subscribe). Es kdnnen auch von mehreren TXT 4.0 Daten an die Cloud
gesendet und empfangen werden. Die Unterscheidung ist dann mit der Controller ID.

Programmablauf:

Das Programm auf dem TXT 4.0 startet mit dem Initialisieren des Zugangs zur fischertechnik Cloud. Es wir
gewartet, bis eine Verbindung aufgebaut ist. In einer Dauerschleife werden 4 Daten eingelesen:

1x ,,datetimestamp® (Zeitstempel) und 3x Umweltsensor.

Die Daten werden formatiert und mit weiterem Text versehen. Die Reihenfolge ist von oben nach unten.
Dieser Datenstring wir in die fischertechnik Cloud in das Unterverzeichnis ,,/i/bme680° gesendet. Es wird
eine Sekunde gewartet, bevor ein weiterer Durchgang startet.

Uber Python-Importe werden die LIBs ,,json* und ,,datetime** importiert. Im Unterprogramm
»datetimestamp*, wird aus dem Datenstring, eine formatierte Datum-Zeit Variable ,,ts*.
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Wenn alles klappt, sollten die 3 Werte (Temperatur, Luftfeuchtigkeit und Luftdruck) in den jeweiligen Cloud /

Fenstern der Cloud im Sekundentakt angezeigt werden. MQTT
o o
P Rt — x | Wrass ' v
h *
Q
2 )

Anzeige auf dem Dashboard, hier die von Smart Home.

Soweit ich das sehe, wird beim TXT 4.0 der gleiche Datenaustausch vorgenommen, wie bei den Modellen
mit dem Vorganger TXT-Controller. Somit kann man die MQTT-Beschreibungen / Erklarungen
tibernehmen.

Wie z.B.: https://github.com/fischertechnik/txt_training_factory/blob/master/README_de.md

MQTT Interface Local Clients - Zugangsdaten

host: 192.168.0.10
port: 1883

user: txt
password: xtx

IOT Gateway (Raspberry Pi 4) (mit fischertechnik SD Card Image)

User: pi
Password: ft-10Tpi2
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MQTT Ubertragungen in fischertechnik Modellen

Programs IP Addresses

@ arectonMain IPD- 192 1680 10 GW 192 168 0.1

@ TxtFacton PO IP1 192 168 0 11 DNS: 192 168.0 1

G TxtF actoryHBW P2 182 168.0 12 feschenechmk Cloud
LN e e 2 260 ¢AG www frschertechnik-cloud com

@ TxtFactoryVGR IP3-192.168.0.13 MQTT kocal 1883 Remote MOTT -Broker

@ TFactorySLD IP4:192.168.0.14 = MQTT remote 6383 (SSL)

HBW

|
i Custormar View
BMES80D MGTT-Brdge E WebShop - Order
e ———— / InMemet |
N ! Producton View
| . i Factory Stalus
| wi E
! Producton View
VGR ! Factory Process
PO oW :
DPsS IP3 e | Produchon View i
TP-Link Nano Router ! [High Bay Warehouse Stock| |
Fs e — TL-AVRBO2N ! ]
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Ubersicht der Industrieanlage 9V mit den Ubertragungswegen und TXT (1) Controllern.

f1 Cloud Dasnhboard

ww fischertechnik-cloud com

fischertechnik Cloud
Remote MQTT Broker

S
OPCIUA Q

——
Server

PC ! Tablet/
—t  Smartphone

Node-RED

Local
MQTT Broker

Dashboard

Die Ubersicht der Kommunikation des TXT 4.0 in der 24V SPS Industrie 4.0 fischertechnik Anlage.
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Hier die 24V Anlage mit SPS und einem TXT 4.0 in der Ubersicht.
Komponenten:

SSC: Sensor Station with Camera

HBW: High-Bay Warehouse

VGR: Vacuum Gripper Robot

DPS: Delivery and Pickup Station

MPO: Multi-Processing Station with Oven
SLD: Sorting Line with Color Detection

Die gelben 9V Teile, sind tber USB mit dem TXT 4.0 verbunden. Die MQTT-Kommunikation verlauft
tber den Raspberry Pi und dann tiber den Router. Die blaue ist nur eine virtuelle Darstellung derselben
Verbindung.

Welche Station was sendet und wie genau der Payload aufgebaut ist, kann man hier einsehen:
https://github.com/fischertechnik/txt_training_factory/blob/master/TxtSmartFactoryLib/doc/Mgqttinterface
.md
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Es gibt eine zweite neuere Version der Fabrik nur mit TXT 4.0 Controllern.

fischertechnik Cloud High-Say Warehouse (HBW)
p— www fischertechnik-cloud com
H Remote MQTT-Broker Environmental sensor
Y (BMESS0. 6 pin)
et ol E
i : s
i Customer View !
: WebShop - Order | € 23
! i Internet r‘;‘-;
1

; Production View i \-I—J
' Factory Status : Sensor Station with
! H ——— —— Camera (SSC)
i Production View 2 1’ Vacuum Gripper Robot
1 | {(VGR)
¥ Factory Process > 3 '
! H ' Delivery and
: 5 { Pickup Station
s b5 :;NUC”“ View i — (DPS)
ot R T | eYeer— M ol S
: [ 1 with Oven (MPO)
! Production View o i
i NFC Reader i Faclory Overview ! NFC Module
: P :
; Supphers View R 1
' cm m
| OrderRawMateriat | | | '
' ] 1 { ]
e e e !} e - Sorting Line with Color Detection (SLD)

fisch Cloud D rd Node-RED Dashboard
A A A MQTT iocal 1883 /2883

S— MQTT remote 8883 (SSL)
Custumer Supplier Worker @ wmaster @ Extension
Lernfabrik TXT 4.0 9V

Es gibt nur einen TXT 4.0, wo alle Programme darauf laufen. Der rote und der orange Pfeil geben den
MQTT Datenaustausch an.

Beim fischertechnik Industriemodell KI Qualitatssicherung, werden auch MQTT Befehle fiir den
Datenaustausch genutzt. (Sie Modell und Programmbeschreibung weiter hinten im Buch)
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MQTT Beispiele

Beispiel 1
| Robo Pro Coding Programm
PC | Anzeige von Node-Red und

P i Dashboard tiber Browser

USB/BT/WLAN
MQTT-Client (sendet

(Robo Pro Coding)) §< WLAN >|
Node-Red (empféangt, § ) Internet
kann es an Dashboard [ Router <———> test.Mosquitto.org
weitergeben) 1y 4.0 Controller hat Server /

das Robo Pro Coding und MQTT-Broker

das Node-Red Programm
und erzeugt das
Dashboard.

Node-Red Einstellungen am TXT 4.0 / PC um MQTT zu senden und zu empfangen
Der TXT 4.0 muss mit dem WLAN verbunden sein (s. TXT 4.0 Anleitung WLAN).

Man muss tber Info / WLAN / IP die IP Adresse ermitteln. Beispielsweise 192.168.0.100

Jetzt muss man noch unter Einstellungen / Services / Node-Red den Schalter am Display einschalten.
Nun im Browser diese Adresse und den Port eingeben: Hier z.B. 192.168.0.100:1880

Man muss den Benutzernamen: ft und das Passwort: fischertechnik eingeben.

Dann erscheint der Node-Red Willkommensbildschirm. Den wir schliel3en.

Links, unter Netzwerk, gibt es ,,mqtt in“. Den ziehen wir in die Mitte. Das ist der ,,Flow*. Wir haben nun
schon mal einen Eingang. An dem Symbol sind zwei Zeichen, die uns sagen, dass da noch Angaben fehlen
und es noch nicht gestartet ist.
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Oben rechts unter Allgemein ist das zweite Zeichen ,,debug*, dass wir rechts neben das erste riiber ziehen.

Flow 1

Aligeenein
Irenat
cain

Nun verbinden wir die beiden Symbole

AQ
mqtt debug 1 E

Dazu auf den linken Kreis klicken und zum rechten riber ziehen.

Nun machen wir einen Doppelklick auf das mqtt-Symbol und man kann nun Einstellungen vornehmen
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li\lurh'rechts neber; Server auf den Bleistift, fir Bearbeiten, klicken.'

Hier muss man test.Mosquitto.org eingeben. Das ist nur der Name. Das ,,:1883“ ist rechts davon und steht
unter Port 1883. Nun auf das rote Hinzuftigen klicken.

L T P

e i da] ¢

Vertesery

Und auf das rote Aktualisieren klicken.

Node mqtt in’ bearbeien
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Unter Topic tragen wir axel/mqtt ein. Das ist die Nachricht, die wir empfangen wollen.
Und bei Qos wéhlen wir die Null aus. Dann klicken wir auf das rote Fertig.

~  Flow

Nun auf Ubernahme und oder auf den Pfeil und dann ,,Flows neustarten* anklicken. Dann auf das griine

Debug-Element klicken und oben auf den kleinen Kafer (Debug) klicken, um den Inhalt sich anzeigen zu
lassen.

e T agii 0

i

Wenn hier nur ,,Verbindung wird hergestellt” liegt ein Schreibfehler vor.
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e Teagelic

Hier ist das mqtt-Element mit dem Server verbunden. Wenn man das Programm auf dem TXT 4.0 oder PC
startet, erscheint rechts ein Zeitstempel mit dem Payload ,,Hallo Welt®.

¢ Devug # & 0

Immer wieder, wenn man das Programm startet, erscheint die Meldung,

Statt nun wie in den vorangegangenen Beispielen nur Text zu tbertragen, kann man auch Messwerte wie
Temperatur oder auch Roboter-Positionen (ibertragen.

388




MQTT Das Robo Pro Coding Programm
Grundlagen

Ein Programm (Client) sendet Daten an einen Server(Broker). Das passiert mit Uberschriften (Topic) und
den Daten(Payload). Ein anderes Programm (Client) abonniert nun dieses Topic und bekommt dadurch die
Daten.

Beispiel 1

Hier ist der Client ein TXT 4.0, der zu einem Testserver (Mosquitto) ein Topic (axel/mqtt) mit dem Payload
(Hallo Welt) sendet. Die Daten werden dann vom Testserver abgerufen. Dieser sendet daraufhin das Topic
mit dem Payload wieder zurlick an den TXT 4.0. Node-Red auf dem TXT 4.0 reagiert auf das MQTT-Topic
und gibt es an das Element Debug weiter. Die Konsole vom Debug zeigt an, welche Daten ankommen.

L] msg - ET B Hallo Weilt B

setze [I'B auf  MQTT-Client erstellen: Websockets i

Man muss zur Erstellung des Programmes, zwei Variablen erzeugen: msg fur Masage und Mq als
Hilfsvariable fiir die MQTT Ubertragung.

Dann muss ein Text ausgesucht werden der iibertragen werden soll. Hier ,,Hallo Welt®.

Im Reiter Cloud/MQTT ist dann ,,MQTT-Client erstellen: Websockets® Man erzeugt einen Client.

Dieser MQTT Client muss nun Verbindung aufnehmen. Das macht er, in dem man ihm sagt, dass es eine
Web-Anwendung ist und im ersten Teil die Variable Mg einflgt.

Statt dem vorgegebenen ,,localhost tippen wir ,,test. Mosquitto.org" ein. Das ist eine Test-Webseite vom
Mosquitto-Server. Sie gibt den Topic zuriick, den man da hin sendet. Sie braucht keinen Benutzernamen
oder Passwort.

Wichtig ist hier eine kleine Zeitverzdgerung einzugeben. Bei Tests hat sich rausgestellt, das sonst nicht oder
selten gesendet wird.

Wenn das geklappt hat, soll Verbunden auf der Konsole ausgegeben werden.

Nun senden wir unseren Topic an den Server. Unser Topic hat den Namen axel/mqtt und den Inhalt
(Payload) der Variablen msg, also ,,Hallo Welt“. Qos gibt die Wichtigkeit der Sendung an. Bei 0 kann die
Sendung auch mal verloren gehen. Retain ist hier wahr. Die Nachricht wird auf dem Server gespeichert. (lst
hier aber ohne Belang.)
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Wenn man dieses Programm startet, Sieht man erst mal wenig auf dem PC. Es erscheint:

Konsole
Programm startet...
Verbunden
Programm beendet.

Die Ausgabe erfolgt im oberen/vorherigen Node-Red Fenster.

Beispiel 2
Kleine Abwandlung vom Programm Beispiel 1

Programmstart

setze [ITTRM auf
setze "B auf  MQTT-Client erstelien: Websockets [}

wiederhole °m mal:

mache  maTT-Client

warte [ *

Hier wird nun 10 Mal alle 5 Sekunden das Payload gesendet.
Entsprechend steht die Meldung ,,Hello Welt nun mehrfach in der Debug-Konsole.

Dashboard Anzeige

W Doy

Hier ist zusatzlich zum ersten Flow, ein Abzweig zu einem Dashboard-Element ,text*. Er wird einfach mit
dem linken Element verbunden.
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Durch einen Doppelklick auf das Element ,,text” kann man die Eigenschaften &ndern. Hier nun auf den
Bleistift klicken.
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Als Name habe ich hier ,, MQTT Payload und bei Tab ,,Home* genommen. Nun das rote Aktualisieren und
Fertig anklicken und danach Ubernehmen oben rechts.
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0] [Of=T

T Alle Nodes/Flows -

Mit einem Klick auf das Symbol Dashboard (oder den kleinen Pfeil rechts) wechselt man auf das
Dashboard.

4 .| L TR RE I TS ¥ = I

Hallo Wit

Der Payload vom MQTT ,,Hallo Welt* wird in der Textanzeige vom Dashboard angezeigt. Man kann auch
text und MQTT Payload andern, um so z.B. Wetterdaten anzeigen zu lassen, die vom TXT 4.0 gemessen
werden.

Es gibt auch andere Elemente wie ein Messinstrument... womit man die Temperatur schoner anzeigen
lassen kann.

Auf YouTube gibt es Videos zu dem Thema. Unter anderem:
https://www.youtube.com/watch?v=_jMyAnPjkLQ NodeRed-Tutorial Part 2 (Auch die anderen Teile).
Sehr viel kann man direkt mit dem TXT 4.0 ausprobieren und nachvollziehen.

Ubrigens.

Wenn man den TXT 4.0 ausschaltet, versucht Node-Red jede Minute wieder Verbindung mit dem Server
aufzunehmen. Wenn man den TXT 4.0 wieder einschaltet und ihn in Robo Pro Coding verbindet, ist die
Meldung in Node-Red weg und Node-Red hat die Verbindung zum Server/Broker wieder.
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MQTT-Broker auf dem TXT 4.0

Es gibt einen bisher undokumentierten MQTT-Broker auf dem TXT 4.0. In den vorherigen Beispielen
wurde auf den Mosquitto Server im Internet zugegriffen um Daten schreiben und lesen zu kénnen.
Das Robo Pro Programm hat das Schreiben Gibernommen und das Node-Red Programm das Lesen.

Aus Node-Red heraus, ist aber auch maglich zu senden. Dieser Broker hat die Adresse 127.0.0.1:1883 .

Wir Erweitern das Beispiel 2 von oben, indem wir unter Netzwerk das Symbol ,,mqqt out* riiber zieht und
mit dem linken Element verbindet.

Noos ‘mgt out Dearpeian # Dobug ¥ & O

e

Und dann auf den Bleistift, Qmmt man zu:

393




Node TR Erote’ heertie e & Detuy

" LR | b4
- 0 Kgermcta®en -]
. k] |
ML B .
Vertarctng ne=
-
-
. rrey
.
o
-
W -
(¥ =
v
—
-
-

O toum wrewat Sese rSgaw

Statt der test.Mosquitto.org-Adresse, muss man 127.0.0.1 eingeben. Der Port 1883 bleibt derselbe. Dann
wieder auf Aktualisieren klicken.
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Unter Topic geben wir ,,wohnzimmer/temperatur* ein und klicken auf das rote Fertig.
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Dann ziehen wir noch zwei Elemente (Empfangen und Debug) ruber und verbinden sie.

Fursans

et
SFeroe
o

e wit >

Ein Doppelklick auf mgtt-Element (empfangen) und hier kann man das Topic eingeben.

Node ‘mge i bearbeten # Debug i @ & o ¥

on2 © Egenschafien o

Fursone

Ce ]

Hier das Topic ,,wohnzimm;r/temperatur“ und Qos (Wichtigkeit der Ubertragung) auf 0 (kann verloren
gehen) stellen.
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So sollte es nun aussehen. Das debug2-Element ist etwas weiter rechts verschoben worden. Es sind noch die
blauen Kreise zu sehen, weil die Anderungen noch nicht in den aktuellen Flow iibernommen worden sind.
Dazu muss man auf das rote Ubernahme (deploy) klicken

Und wenn es nicht laufen sollte?

Ich hatte das Problem, das das Beispiel bei mir nicht lief. Nach sehr sehr langem Such und Probieren, habe
ich die Lésung gefunden. Statt dem Port 1883 habe ich den Port 2883 genommen und es lief.

Warum dem so ist, kann ich nicht erklaren. Ich habe aber die Vermutung, da ich mit zwei Rechnern auf den
TXT 4.0 zugegriffen habe, das der 1883 Port dadurch ,,blockiert” wurde. (so als Kurzerklarung)

Eine Nachfrage, im Forum ergab, dass man eigentlich die MQTT Verbindung beenden muss. Ich kann auch
nur vermuten, dass auch im Industriemodell, genau das nicht vorkommt. Zumindest habe ich keine Art von
MQTT Beenden gefunden.
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MQTT Daten an sich selber (Broker vom TXT 4.0) senden und empfangen
Beispiel

setze (Bl af  MQTT-Client erstellen: Websockets [

MQTFClient [T verbinden: Host ©1 &8}

Hier wird der MQTT Broker auf dem TXT 4.0, mit 127.0.0.1 (Lokal) ohne Passwort und Benutzername

geoffnet.

| Testinfol = Sender

B Verbunden

In NodeRed werden zwei Injektion mit dem Inhalt Testifol und Testinfo2 erstellt, die beide an den Sender
die Daten senden. Zusatzlich wird beim Debug 8 die gesendeten Daten ausgegeben.

Jedes Mal, wenn nun die Daten, durch driicken der rechten Seite der Injektion, gesendet werden, wird durch
das Parallelprogramm mqtt-callback die Nachricht empfangen und auf der Konsole in Robo Pro Coding
ausgegeben.

Konsole

Programm startet...

TestinfoZ
Testinfol
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HTTP
HTTP = Hypertext Transfer Protocol

HTTP ist ein Datenubertragungsprotokoll fiir Internetseiten und Daten.

GET - Anfrage an ... : Header

GET - {

HTTP Anforderungsmethode. Hierbei wird eine Anfrage an einen Server gestartet und nach (bestimmten)
Informationen oder Ressourcen gefragt.

Anfrage an ...: Header ... Payload ...

Anfrage an °'I : Header ’“ Payload -

POST . 0

< POST
PUT
l PATCH
DELETE

Zusétzlich wird hier ein Payload mit an die aufgerufene Seite mitgegeben.
Beispiel einer Google Suchanfrage: https://www.google.com/search?q=fischertechnik

Header ist: ,,q* und Payload ,,fischertechnik®.

Die Antwort, die kommt, also die ganze Internetseite wird nach links weitergegeben.
Das konnen sehr, sehr viele Daten sein.
Man ,.kann‘ auch per JSON abfragen.
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Mehrere Controller
Es gibt die Mdglichkeit bis zu 10 TXT 4.0 Controller zu verbinden. Das kann man tber ein 6-Poliges Kabel
machen. Es muss der erste der Master sein und bei den anderen muss Extension eingestellt sein.

TXT 4.0 Controller

ar “ au 1 - ! = . = 1
L] =
—_— z —_—

=
TXT 4.0 Controller =~ = TXT 4.0 Controlier  * * TXT 4.0 Controller
4 e 1 = - .t o
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2 8 A A 8 mn

& 3 8 6 E 0 8 S '\

£ 0N

2 .

a

S 5

N E

. ]

. ]
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Master Extension Extension

Das macht man unter Einstellungen/Eigenschaft/Extension am Controller. Der erste (Master) Controller
macht den Kontakt zum PC und gibt die Daten an die Extensions 1 bis 9 weiter. Auch bekommt der Master
z.B. die Zustande der Eingénge und der Extensions und gibt die Daten an den PC bzw. an das laufende
Programm im PC oder Master TXT 4.0 weiter. In Robo Pro Coding kann man weitere TXT 4.0 Controller
aufrufen.

J 4 Rt LT .
Pt (TXT 2 " sap o 0 Ol bo =t gone
‘.

Uber den Reiter ,,Controller* kann man noch mehr TXT 4.0 hinzuftigen.
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Der erste TXT 4.0 ist der Master, dann kommen Ext1 (Extensionl), Ext2 (Extension2)...

Der mittlere Controller wurde ber einen Klick auf einen Controller erzeugt. Der Taster, die LED und der
Motor wurden Uber die Reiter eingefiigt Was auffallt ist, dass er Kleiner ist als der Master. Der Master hat
zusatzlich die nutzbaren USB Anschlisse — die Extensions nicht.

Der rechte wurde tber Duplizieren des mittleren Controllers erzeugt. Auch dieser ist kleiner. Das liegt aber
daran, dass die Ein und Ausgange noch nicht z.B. als 11, O1 und M2 definiert sind. Die muss man noch
auswahlen, was beim einzelnen hinzufligen, automatisch vorgeschlagen wird.

Wenn man die Ausgange definiert hat, ist das
Symbol genau so lang.

Wenn man den O-Ausgang definiert, wird der M2
Ausgang automatisch gesetzt.
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Die Auswahl der Taster erweitert sich um die entsprechenden Taster der Extensions. Hier kann man sich
zwischen dem Taster am Master oder der Extensions 1 oder 2 entscheiden.

k= TXT_M_M2 - links - 512

s TXT.M.M2
TXT_E1.M2
TXT_E2_ M2

Oder hier ein Motor M2 am Master oder einer der zwei Extensions.

Programmstart

dauverhaft wiederholen

—— Ist Mini- Taster iz U NLEN [T 20
setze Motor R 7R (77T Geschwindigkeit » #5373
setze Motor RSN (T8 Geschwindigkeit »E3F%

setze Motor R A=V (7708 Geschwindigkelt » {33

stoppe Motor 2 8 R0
stoppe Motor LR AN RN
stoppe Motor R A= TN

Man kann somit Uber den Taster am Master z.B. alle M-Motoren auch die an den Extensions Ein- und
Ausschalten.
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Mehrere BT Smart Controller
Die Qual der Wahl...

Errelchbore Goriite

USH Setial Port
EXINEDF IS 10 ARRZC IO N e

UG8 Senal Port
SETDOAICOMCLICHIRDD! W11 S&CC

USE Serial Poct
SEMMAPYHC I 2R ETA RSSO ETC

C maneem

Hier mal 3 BT Smart Controller

Man sieht, dass sich die Controller nur (iber die darunter stehende Nummer unterscheiden. Das ist
vermutlich die Nummer des USB Anschlusses. Die drei BT Smart Controller werden einmal als USB Gerat
gefuhrt und mit einer COM-Schnittstelle, hier COM3, COM4 und COMDb. Bislang habe ich noch nicht
herausbekommen, was es mit den Zahlen unter dem Namen des USB Portanschlusses auf sich hat. Es ist so
nicht zuzuordnen welcher USB Port denn ist. Auf den neusten BT Smart Controllern ist ein Aufkleber mit
der BT-Mac-Adresse. (Bei meinen nicht.)

Dennoch kann man nur einen in Robo Pro Coding auswahlen.

Was aber geht, ist mehrere Instanzen von Robo Pro Coding starten und jeweils einen anderen Controller
auswéhlen. Hier sind zwei Robo Pro Coding Versionen gleichzeitig mit funktionierendem
Schnittstellentest.

Man kann aber keinen Datenaustausch zwischen den Controllern tber die zwei Robo Pro Coding machen,
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um damit groRe Modelle anzusteuern. Man "kénnte" versuchen ber einen Eingang des BT Smart
Controller eine Verbindung mit dem TXT 4.0 aufzubauen. Der Aufwand ist hoch, der Nutzen gering.

Was ich nicht ausprobiert habe, ist Robo Pro Coding mehrfach zu installieren. Ansonsten kann man Robo
Pro Coding nur einmal starten und somit nur einen Controller ansteuern.

Mischungen von Controllern

BT Smart Controller

Was man machen kann, ist auf einen RX oder TXT 4.0 Controller ein Programm runterladen und zu starten,
um dann ein neues Projekt fur den BT Smart Controller importieren und das Programm auf dem laufen zu
lassen.

RX und TXT 4.0 Controller
Momentan sehe nur die Moglichkeit RX und TXT 4.0 Controller tber 12C zu verbinden.

RX und TXT 4.0 Controller und altere Controller

TXITXT

Auch hier sehe nur die Mdglichkeit die Controller tGber 12C zu verbinden. Achtung bei der Spannung vom
TX (5V) zu den anderen (3V)!

Auch sind diese alteren Controller dann mit Robo Pro zu programmieren. Meines Wissens hat das bisher
noch keiner gemacht.

Verbindung Uber die Ein- und Ausgange

Bei Industrieanlagen kann man auch einen Trick machen. Man baut sich eine Lichtschranke an der
Ubergabe von einem zum anderen Modell. Der eine Fototransistor der Lichtschranke, kann nun von beiden
Controllern als Eingang genutzt werden. Man muss dazu auch die Masse/Minus beider Controller
verbinden. Das geht bei allen fischertechnik Interfaces.

Altere Robo-Interface, Serielles Interface, Parallel Interface
Ja, Uber die 9V Ein- und Ausgange kann man sich was programmieren. Wobei die Frage ist, wie sinnvoll so
etwas ist, da man halt die Ein- und Ausgange nicht fur das Modell nutzen kann.

Robo Connect Box und Serielles Interface / Parallel Interface

Die Firma Knobloch bietet eine Robo Connect Box an, mit deren Hilfe man altere Serielles Interface und
Parallel Interface Uber USB an die heutigen Rechner anschlieen kann. Man kann die Interfaces dennoch
nicht mit Robo Pro Coding programmieren, da sie nicht damit verbunden werden kénnen.

Knobloch: Multiface Interface, Béing und Kallenbach: USB-Interface und andere...

Fur das Multiface Interface von Knobloch, dem USB-Interface von Boing und Kallenbach oder anderen, gilt
dasselbe wie bei den Robo Interface, man kann die Interfaces nicht mit Robo Pro Coding programmieren, da
sie nicht damit verbunden werden kdnnen.

Arduino und Co, ftDuino

Im Grunde muss man das Ubertragungsprotokoll zwischen den Controllern und dem PC kennen. Dann muss
man ein Programm scheiben, das dieses Protokoll benutzt, um dem Robo Pro Coding vorzugaukeln, das da
ein fischertechnik Controller am PC ist.

Fir den Arduino Uno/Mega und den ftDuino mit dem dlteren Robo Pro habe ich das mal gemacht. Meiner
Einschatzung nach sollte es auch mit dem Robo Pro Coding gehen. Bislang hat es meines Wissens noch
keiner gemacht. Den ftDuino kénnte man tber den 12C Bus ansprechen.
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Gemeinsame Nutzung von Eingangen bei verschiedenen Controllern.

Beispiel TXT 4.0 mit einem TXT Controller

TXT 4.0 Controller TXT Controller

(€) HHowey 2024

Lichtschranke

Wenn man beispielsweise zwei Modelle miteinander verbinden mochte, die eine Gemeinsame
Lichtschranke fiir eine Ubergabe haben, kann man einfach den Fototransistor an beide Controller
anschlieRen. Man kdnnte auch die LED an den TXT 4.0 anschlieRen.

Wenn man weitere Taster, Fototransistoren usw. gemeinsam nutzen mdchte, braucht man nur einmal das
Minus zu verbinden. Es wirde nur jeweils ein weiteres Plus, z.B. am Taster, genligen.

TXT 4.0 Controller TXT Controller

TXT 4.0 Controller

(0) HHowoy 2024

Lichtschranke

Das funktioniert auch mit allen anderen fischertechnik Controllern. Beim oberen Beispielbild kénnte man
den TXT 4.0 mit Robo Pro Coding programmieren und den TXT Controller mit RoboPro.

Die Nutzung von gemeinsamen -Ausgéangen- ist nicht moglich.
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12C flr Experten
Wenn es noch nicht gelesen wurde, bitte erst den Teil zu 12C weiter vorne unter Controllerkonfiguration
lesen (Seite 173).

TXT 4.0 Controller

uss2

|
VTIN
—

TXT 4.0 Controller

MRt 12:30

| ) PROGRAM D1
Program Rumning

TXT 4.0 Controller mit den fischertechnik Sensoren fur den 12C Bus. Es spielt keine Rolle ob die Sensoren
am EXT 1 oder 2 angeschlossen sind, da beide intern verbunden sind.

Es gibt sehr viele Beispiele fur die alteren TX und TXT Controller. Diese konnen auch fir den TXT 4.0 und
den RX Controller genommen werden. Die Busnummer ist aber nicht 1 sondern es ist Bus Nr. 3.

Wichtiger Hinweis zum 12C:
Man sollte schon wissen, was man da macht. Man darf nicht Sachen einfach
mischen. Z.B. ist die Spannung, die man verwendet sehr wichtig. Man kann nicht
einfach 3,3V mit 5V mischen. Das fuhrt zur unwiderruflichen Zerstérung der Ein-
und Ausgadnge am TXT 4.0. Das betrifft z.B. die Kopplung vom TX/TXT zum
TXT 4.0 oder vom Arduino UNO und dem TXT 4.0. Es gibt "auch” 3,3V
Versionen vom UNO aber viele der 12C-Sensoren laufen mit 5V und damit auch
die 12C Schnittstelle auf 5V. Ansonsten Levelshifter 3,3V <-> 5V benutzen.

Als Bus wird der 12C Bus Nr.3 benutzt der an der Seite vom TXT 4.0 zugénglich
ist. Niemals einen anderen Bus benutzen! Man konnte Werte z.B. vom Speicher
uberschreiben und den TXT 4.0 dauerhaft blockieren. Man darf auch keinen
Kurzschluss auf dem Bus erzeugen. Immer erst prifen, dann einschalten. Auch
sollte man die Sensoren nicht im laufenden Betrieb anschlielRen.
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Ich habe sehr lange gebraucht, bis ich eine 12C Verbindung vom TXT 4.0, zu einem anderen 12C Gerét ohne
Blocky und ohne den fischertechnik Liberys, zum Laufen gebracht habe. Schlussendlich hat mir
fischertechnik auf meine Nachfrage hin, ein lauffahiges Beispiel zugesendet.

Das Beispiel bezieht sich auf den 20.Teil vom 12C Workshop, der Zeitschrift Raspberry Pi Geek:
https://www.raspberry-pi-geek.de/ausgab ... apds-9960/

Hier wird das APDS-9960 Sensor-Modul tiber 12C angesprochen.

Genau dieses IC ist in dem fischertechnik-Gestensensor drin.

Im RoboPro Coding - Programm ist ein Hauptprogramm, wo der Sensor initialisiert wird und dann in einer
Dauerschleife die Ubertragenen Werte jede Sekunde auf dem Bildschirm ausgegeben werden. Es werden
die Werte der Entfernung (Proximity) und der Farbe (Color) Ubertragen. Als Bus wird der 12C Bus "Nr.3"
benutzt der an der Seite vom TXT 4.0 zuganglich ist.

Tipp, Schreibweise von Zahlen und Daten:

Die Zahlen z.B. der Adresse, vom Device am 12C Bus, werden Hexadezimal im Programm angegeben. Hier
ist sie 0x39 Hexadezimal = Dezimal 57.

Die Farbdaten werden in zwei Bytes Ubertragen. Einmal dem High Byte und dem Low Byte. Zuerst wird das
High Byte 8-mal nach links geschiftet r = r1 + (rh << 8) und dann mit dem Low Byte zu einer Zahl
addiert. Die 8 kommt von einem Byte = 8 Bit.
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Die Python-Variante fir 12C:

import time

def initAPDS9960 () :
global bus, DEVICE ADDRESS
#https://www.raspberry-pi-geek.de/ausgaben/rpg/2018/08/1i2c-workshop-teil-20-apds-9960/

import smbus

bus = smbus.SMBus (3)
DEVICE ADDRESS = 0x39

#0x80 Aktivierungsregister, Sensor einschalten, Funktionen aktivieren
bus.write byte data (DEVICE ADDRESS, 0x80, 0x07)

#0x8F Steuerregister 1 Funktionsparameter des ICs einstellen.

#0/1 Verstarkung Farb- und Lichtsensor (00=1x, 01=4x, 10=16x, 11=64x)
#2/3 Verstarkung Anndherungssensor (00=1x, 01=2x, 10=4x, 11=8x)

#4/5 reserviert

#6/7 Stromstdarke LED (00=100mA, 01=50mA, 10=25mA, 11=12,5mA)

bus.write byte data (DEVICE ADDRESS, 0x8f, 0xO0f)

def readProximity () :
global bus, DEVICE ADDRESS, p
#proximity
p = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x9c)

def readColor():
global bus, DEVICE ADDRESS, cf, rf, gf, bf, hf, sf, vf
import colorsys #hsv
#color
cl = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x94)
ch = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x95)
rl = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x96)
rh = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x97)
gl = bus.read byte data(DEVICE ADDRESS, 0x98)
gh = bus.read byte data (DEVICE_ ADDRESS, 0x99)
bl = bus.read byte data (DEVICE ADDRESS, 0x9a)
bh = bus.read byte data (DEVICE ADDRESS, 0x9b)
c =cl + (ch << 8)
r = rl + (rh << 8)
g =gl + (gh << 8)
b = bl + (bh<<8)
m = 65535/63

cf = ¢c/m
rf = r/m
gf = g/m
bf = b/m

hf,sf,vf = colorsys.rgb_to hsv(rf, gf, bf)

initAPDS9960 ()
while True:

readProximity ()

readColor ()

print ("proximity:",p," crgb:", format (cf, '.2f'),format(rf, '.2f'),format(gf, '.2f"'), format (bf,
'.2f"'")," hsv:",format (hf, '.2f'),format(sf, '.2f'),format(vf, '.2f'))

time.sleep (1)
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12C in Blocky

INRAPDSH960
daverhaft wiederhoien
mache readProximity

Ubersicht der vier Python-Codebldcke

Programmstart

initAPDS9960
dauerhaft wiederholen

mache readProximity

Python-Code
print("proximity:",p! crgb:", format(cf, '.2f...

Das Hauptprogramm initialisiert den 12C Bus und das Device. Danach wird in einer Dauerschleife die
Werte vom Device gelesen und dann ausgegeben.

Python-Code:

print ("proximity:",p," crgb:", format(cf, '.2f'),format(rf,
'.2f"),format (gf, '.2f'), format(bf, '.2f')," hsv:",format (hf,
'.2f"),format (sf, '.2f'),format(vf, '.2f'))

Hier ist die Ausgabe der Daten.
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Sl L TETCY initAPDS9960

Python-Code

global bus, DEVICE_ADDRESS
#https://www.raspberry-pi-geek.de/ausgaben/rpg...

import smbus

bus = smbus.SMBus(3)
DEVICE_ADDRESS = 0x39

#0x80 Aktivierungsregister, Sensor einschalten...
bus.write_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x80, 0x07)

#0x8F Steuerregister 1 Funktionsparameter des ...
#0/1 Verstarkung Farb- und Lichtsensor (00=1Xx,...
#2/3 Verstarkung Anngherungssensor (00=1x, 01=...
#4/5 reserviert

#6/7 Stromstarke LED (00=100mA, 01=50mA, 10=25...

bus.write_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x8f, 0x0f)

Python-Code:

global bus, DEVICE ADDRESS
#https://www.raspberry-pi-geek.de/ausgaben/rpg/2018/08/i2c-workshop-tei
1-20-apds-9960/

import smbus

bus = smbus.SMBus (3)
DEVICE ADDRESS = 0x39

#0x80 Aktivierungsregister, Sensor einschalten, Funktionen aktivieren
bus.write byte data (DEVICE ADDRESS, 0x80, 0x07)

#0x8F Steuerregister 1 Funktionsparameter des ICs einstellen.

#0/1 Verstadrkung Farb- und Lichtsensor (00=1x, 01=4x, 10=16x, 11=64x)
#2/3 Verstdrkung Anndherungssensor (00=1x, 01=2x, 10=4x, 11=8x)

#4/5 reserviert

#6/7 Stromstarke LED (00=100mA, 01=50mA, 10=25mA, 11=12,5mA)

bus.write byte data (DEVICE ADDRESS, 0x8f, 0x0f)

Hier ist die Initialisierung des Gestensensors. Es ist der SMBus 3 mit der Deviceadresse 0x39. Mit dem
Write-Befehl werden nun Daten hintereinander an das Device gesendet.
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S 10112 (- readProximi
P}mm-cude

global bus, DEVICE_ADDRESS, p
#proximity
p = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x9c)

Python-Code:

global bus, DEVICE ADDRESS, p
fproximity
p = bus.read byte data (DEVICE ADDRESS, 0x9c)

Hier werden Daten (proximity = Entfernung) vom Device am 12C-Bus gelesen.
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+ definiere
Python-Code

global bus, DEVICE_ADDRESS, cf, rf, gf, bf, hf...
import colorsys #hsv

#color

cl = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x94)
ch = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x95)
rl = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x96)
rh = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x97)
gl = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x98)
gh = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x99)
bl = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x9a)
bh = bus.read_byte_data(DEVICE_ADDRESS, 0x9b)
c=cl+(ch<<8)

r=rl+(rh<<8)

g=gl+(gh<<8)

b = bl + (bh<<8)

m = 65535/63

cf =c/m

if=r/m

gf=g/m

bf = b/m

hf,sf,vf = colorsys.rgb_to_hsv(rf, gf, bf)

Python-Code:

global bus, DEVICE ADDRESS, cf, rf, gf, bf, hf, sf, vf
import colorsys #hsv
#color

cl = bus.read byte data
ch = bus.read byte data
rl = bus.read byte data
rh = bus.read byte data
gl bus.read byte data
gh = bus.read byte data
bl = bus.read byte data
bh = bus.read byte data
c =cl + (ch << 8)

DEVICE ADDRESS, 0x94
DEVICE ADDRESS, 0x95
DEVICE ADDRESS, 0x96
DEVICE ADDRESS, 0x97
DEVICE ADDRESS, 0x98
DEVICE ADDRESS, 0x99
DEVICE ADDRESS, 0x9a
DEVICE ADDRESS, 0x9%b

o~ o~ o~ o~~~ o~ —~

r = rl + (rh << 8)
g = gl + (gh << 8)
b = bl + (bh<<8)
m = 65535/63

cf = ¢/m

rf = r/m

gf = g/m

bf = b/m

hf,sf,vf = colorsys.rgb to hsv(rf, gf, bf)

Hier werden Daten (Color = Farben) vom Device am 12C-Bus gelesen. Auch werden die RGB-Daten
(Rot/Grin/Blau) umgerechnet und die Helligkeit bestimmt.
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Die Controllerkonfiguration bei diesem Projekt ist —leer-. Es ist kein 12C Device in Blocky angeschlossen.

412



Alte Robo Pro, ftSrcratch und ftrobopy (statt Robo Pro Coding) Programme
auf dem TXT 4.0 laufen lassen.

Hinweis:
Das Programm ,,ftrobopy-Server* 0.9.8. ist momentan ,,Beta“ und hat ein paar Einschrinkungen
aber auch zusatzliche Mdglichkeiten. Hier mit Windows 10 (8 geht so nicht).

Torsten Stuehn hat das Programm ,,ftrobopy-Server” geschrieben, womit man Robo Pro, ftSrcratch und
ftroboy Programme auf dem TXT 4.0 laufen lassen kann. Siehe dazu auch die ftpedia 2-2022 von der
ftcommunity.de . Auf dem TXT 4.0 wird ein Programm gestartet, das die Kommunikation zwischen einem
alteren TXT und einem PC emuliert. Man kann damit z.B. Robo Pro 4.7.0. Programme laufen lassen. Die
Nummer 4.7.0. kann aber auch fir altere Versionen geéndert werden. In dieser Version werden keine
Extensions unterstltzt. Man muss SSH am TXT 4.0 Controller aktivieren. (Einstellungen/Fernzugriff/SSH)

1.- Download
Download der ZIP-Datei von: https://github.com/ftrobopy/ftrobopy_server/archive/refs/heads/main.zip

2.- Entpacken
Entpacken der ZIP-Datei (ftrobopy_server-main.zip) auf dem PC (rechte Maustaste und ,,Alles
Entpacken‘ und dann Extrahieren).

3.- Dateien kopieren
Im Ordner und Unterordner /scr befinden sich jeweils eine Datei, die auf den TXT 4.0 kopiert werden
mussen.

- TXT 4.0 Einschalten (Voller Akku! / Netzteil)
- TXT 4.0 mit USB-Kabel mit dem PC verbinden.
- Internetbrowser auf PC starten und die Nummern 192.168.7.2 eingeben.

- Unter Benutzername: ft und das Passwort ist fischertechnik eingeben.
Dann auf Anmelden klicken.
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Nun werden alle (zuganglichen) Programme/Ordner angezeigt, die auf dem TXT sind.

A U5 s Q

B Asq On N Cwwinny Me 12 204 ]
W Ace Oe A2 Dwmczory Mar 17 2204 ¥
g Dwecnury Jan 2t 2004 [ ]
BB Ar00eses_weus Dwactzry Dec 5 2090 B
BB ook _Erwminng_wom_Test! Lweitery dwn 14 2004 ]
B s Dweczory Onc3 200 [ ]
| Owactery Oz 3 261 .
B s iearry Cowcrory Dec 3 2000 ]
B crrianes_pert_sewe Dvwetzry Ant 2031 ]
I Cpemon Cvactony Jwn 14 2004 a
| Dwwezory Jan 20 3004 ]
8 50 NauTes Cvwiney A 142001 .

B — Cmmrra FPRIE 3 P —

Je nach dem, was man vorher schon gemacht hat, ist die Liste langer oder kirzer. Sie kann auch leer
sein. Wenn man z.B. in einen Ordner reingeht, um zu schauen was drin ist und wieder zurtick geht,
dauert das Laden und Ubertragen auf den PC etwas Zeit.

- Uber das Plus einen neuen Ordner (New Directory) mit den Namen ftrobopy_server anlegen.

.’mwmm X -

« 5 C @ O 8 19206872/

ischetechnik{es
f i : Create Folder

B Ac € Upioad Files

BB Add_On_Al_2

Hier ftrobopy_server eingeben und dann auf
,,Confirm* klicken.
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Den neuen Ordner anklicken.

& o0 O 5 tarmaraw M
B Caecny M 12, 324 |
B A _On N2 — A .
P — f— Jen 202004 |
- e Cvectary Oec s 200 |
.hn. o ot Dwecrory S 142004 .
B i Ovuctary Ouc 3 303 |
N et e Py oo .
L <:| saiou f .
- Bvecery Oee 3 2003 ]
=X, X Tarectary ey |
- Leezstsy Jan 142004 u
& Caectany Jon 202004 ]
O st Dvemey A 14,2001 ]
B o wecny May 7. 2029 ]
— Owectory Oz 7, 3330 ]
— -

Und man kommt in diesen Ordner.

m

O 8 192.168.7.2/#1x010

Mame Size

- Uber das Plus Dateien (mit Upload Files) auf den TXT 4.0 kopieren.

:

c e Q 8 wewnravan
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Nun auf,,Add Files* klicken.

Downloads » firobopy_server-mam » frobopy_server-main -<:|

oy Name Anderungsdatum Typ Groldle
b vscode 01042024 1311 Nerordne
5 SIT A0 2004 1311 Latsiorane
ftrobopy_server G1.042004 13:1) Datel 405 K8 <:I
LCENSE. txt 042004 1311 Textdokument X
T READMEmd 1042024 1311 MD-Diate s

Im entpackten Ordner auf dem PC, die Datei ftrobopy_server anklicken und auf ,,Offnen* klicken.
Hier ist die Datei unter ,,Downloads/ftrobopy_server-main/ftrobopy_server-main* zu finden.

Die Datei erscheint in der Liste der zu (ibertragenen Dateien. Es muss aber noch eine weiter Datei dazu.
Diese findet sich im Ordner src .

Downioadts + TODOGRY server-mann » TICOOpY server main ¢ Wt

4 copyvinkt a 4 " -

o) copystnacth 2004 131 '

1 mronogy_server cop DM TR ORDwim ™ <:|
snethpe 33 4 e L
Makedi\e ’

Hier muss die Datei ftrobopy_server.cpp angeklickt werden und dann auf Offnen klicken.
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Das sind die Dateien, die wir brauchen und wir kdnnen ,,Upload* anklicken.

Es wird der Ladefortschritt angezeigt, was sehr schnell geht.

Anders als vermutet, fuihrt ein Klicken auf ,,Finish* nicht zum Schlie3en des Fensters.
Man muss die [Esc]-Taste driicken, um es zu schliel3en.

b2 ( [~ *J .;' AL AL R R LR o e - 3 ]

L + 1
[ tvonepy_sener 0z e A1 2004 io

[™) movooy_swvecce T3eam ™~ a3, 2054 i o

Die beiden hochgeladenen Dateien sind nun auf dem TXT 4.0.
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- Die Dateien als ausfilhrbare Programme markieren (Execute-Flag), um sie fur alle Nutzer
ausfuhrbar zu machen.

Dazu auf dem PC die Windows+R Tasten driicken und es erscheint folgendes Fenster:

v = Austihren

Abbrechen Rurchauchen.

Q

Hier cmd eingeben und OK driicken.

Hinweis: In Windows 8 geht es so nicht.

= CAwIndows\system32\cmd.exe - oIS

WMicrosoft Windows [Uersion 6.2.9200])
{c) 2012 Microsoft Corporation, Rlle Rechte uvorbehalten

IC - \Users\Howey>

Hier muss man
ssh ft@192.168.7.2 (Passwort:fischertechnik)
eintippen. Zusatzlicher Fehler: Es ist falsch die Klammer & Text mit einzutippen!

= CAwindows\system32\cmd.exe - olEN

BNicrosoft Windows [Uersion 6.2.9200)
(c) 2012 Microsoft Corporation, Rlle Rechte vorbehalten

C:\Users\Howey>ssh ft8192 168,7.2 (Passwort:fischertechnik)

Und es kommt folgende Fehlermeldung:

o ] C\windows\system32\cmd.exe

Microsoft Windows [Uersion 6.2.9200]
(c) 2012 Microsoft Corporation. Alle Rechte vorbehalten.

C:\Users\Howey>ssh ft@192.168.7.2 (Passwort:fischertechnik)
Der Befehl "ssh” ist entweder falsch geschrieben oder
kennte nicht gefunden werden.

So wie es aussieht, muss bei Windows 8 erst Openssh installiert werden, um den ssh Befel nutzen zu
koénnen. Anleitungen dazu, gibt es von Microsoft selbst und auch Videos mit Schritt fiir Schritt.
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In Windows 10 kommt folgendes Fenster:

Bl C\Windows\system32\cmd.exe

soft Windows [Version 186.8.19845.4178]
Microsoft Corporation. Alle Rechte vorbehalten.

C:\Users\holge»

Hier muss man
ssh ft@192.168.7.2
eintippen. C:\\User\... wird bei jedem PC anders aussehen.

Er..
I:l

[y
'l-:ll [N =

L

ogin: Ap
»t48-BLTu: ~$
Man erd aufgefordert, das Passwort einzugeben. Hier muss man
fischertechnik
eintippen und die [Enter] Taste driicken. (Die Buchstaben sind nicht sichtbar)

+H —

BN OpenS5H S5H client

14:34 2824 from 192.168.7.234
paces
naces$ cd ftrobopy server

ces/Ttrobopy_server$ chmod a+x
aces/ftrobopy_server$

Nun diese Befehle eingeben und jeweils die [Enter]-Taste danach driicken:
cd workspaces [Enter] Taste

cd ftrobopy_server [Enter] Taste

chmod a+x * [Enter] Taste

(beachte die Leerzeichen)

Das ftrobopy_server Programm kann nun, wie man es mdéchte, nach Bedarf oder automatisch beim
Hochfahren des TXT 4.0 gestartet werden. Im Online-Betrieb kann man nun den TXT 40 mit Robo Pro und
ftScratch benutzen. ftrobopy-Programme kann man Online und sogar Offline benutzen.

Hinweis: Man —kann- auch die Dateien, statt mit einem USB Kabel, tiber WLAN ubertragen. Dann muss
aber die Adresse entsprechend angepasst werden.
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4. - Starten von ftrobopy_server auf dem TXT 4.0.
Im Verzeichnis Datei/ftrobopy_server, findet man nun die Datei ftrobopy_server.cpp. Wenn man diese

antippt, farbt sich ,,Laden* nach griin und man kann es laden und somit starten.

Me SHEG ¢ n:23

@ ftrobopy_server @
@ ftrobopy_server.cpp @ <:|

Abbrechen _

Nun wird der Startbildschirm beim TXT 4.0 mit dem roten Feld und dem Namen ftrobopy_server.cpp
angezeigt. Diesen muss man anklicken und das Feld &ndert seine Farbe in grin.

M® B8agv9Y 17:54

TXT4.0-BMLx

ftrobopy_server.cg
Program Initializing

Es steht zwar dort, dass das Programm initialisiert wird, aber das Programm selber lauft und wartet auf
Daten, um diese auszufiihren.

Zum Stoppen des Programms, einfach das griine Feld antippen und das Feld wechselt die Farbe zu rot.
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Nachdem Robo Pro 4.7.0 gestartet wurde, muss im Programm eingestellt werden
wo der Controller zu finden ist.

ftrobopy muss auf dem TXT 4.0 laufen (griines Feld wie oben angezeigt).

3} Oater  Bewbaiten Zeichnen Ansicht Level Umgebung Sluetocth Fenster Hife

-POSG Pro « [unnamed?]
| Elemenagruspen - Iml . -
Programmelemen D W B ':. I_E [IB x 0 @ 2 ,”,; 9 :E. G | IJ H

Grundelement v ptprogramm
Uetarprogeami
Senden Emple TR0 Symbdl Bedenfeld TXT/TX Dugisy Kamers Egenschafien Bescvebung
Vanable, Tames r
Eetanla

Dazu auf COM/USB klicken.

Bl interface / Schnittstelle 7 x
Schnittstelle Interface
CoM1 () ROBOTICS TXT Contraller
comz2 (C)ROBO TX Controller
COM3 (_JROBO Interface
COM4 i) Inteligent Interface
() simulation
Abbruch

Nun links USB/WLANY/Bluetooth und rechts Robotics TXT Controller anklicken.

TCPR/IP-Adresse auswihlen X

(®)1SE - Standard: 192,168.7.2

() WLAN - Standard 192,168.8.2
() Bluetooth - Standard  192,168.9.2

(") andere [ manuell

oK Abbruch

Hier den USB Anschluss auswéahlen und OK driicken.

B 080 Pro « (unnamed!]

3} Oater  Bewbaiten Zeichnen Ansicht Level Umgebung Sluetocth Fenster Hife

Elemenaz.goen

ogummaenen | 1@ W HEHX O© 280 20 > [0 & Q0

Senden Emple TR0 Symbol  Bedenfed TXT/TX Dugisy ¥amers Egenschafien Bescvebung
Vanable, Tames r
Eetanla

Jetzt kann man den Interface Test anklicken.
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Bl Interface-Test ? x
Eingange Ausgange
1 Digital SkOhm (Taster, ...} gTYP g’”t‘f Olinks @ 5topp (O Rechis
M1 8
12 Digital SkOhm (Taster, ...) Oo1+02 (0512 '
130[0  ||pigitel skohm (Taster, ..) ~| M2Typ  Schritte () inks @ stopp O Rechts
®m2 [OF]
I4|:|E| Digital 5kOhm (Taster, ...) Oo3+04 512 '
5[] E Digital 5kOhm (Taster, ..) ~ gnp gwitte Olinks @ Stopp () Rechts
— M3 8
16 DEI Digital SkOhm (Taster, ...) 005406 512 '
70[0||pigtal Scohm (raster, ..~ M©4TYP g*”“f OlLinks @ stopp ORechts
— M4 8
B : Digital 5kOhm (Taster, ...) ~
Do7+08 (512 '
Zahleingénge Schnittstelle Zustand:

i s e
afdf | O Schnittstelle: [ USB/EMS 192.168.7.2 |
aOf ] 0

0 l:l 0 Master [ Extension Module:
c3
®m 2 4 & 8
“Ob ] O oi Of O3 O

Und ein TXT 4.0 erscheint als TXT in Robo Pro. Nun kann man Motoren und Eingénge Testen.
Z.B. mit einem kleinen Testprogramm:

1002 M it |
e Teabewn Accht Lne bwgebey B .

NEE SIIX 00 M0 =D aQ

Ve Lt Bedwdc TNTT) dgtey  beere | Eprecduter  Sestviturg

L LI A bt bt

Zum Starten einfach auf den griinen Button driicken.
Das hier gezeigte Programm schaltet einen Motor M1 (iber den Taster an 11 aus und an.
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. Lampenausgang

, )
/k @01 O)os
/ &an
it~

Lampenausgang:
é /'/ 02 06
Qo3 Qo7

o4 Oos

1s Interface [ Extanson

2y

M1

e;

8

m
1

Intensitat (1..8):

) ( Motor )
@ Lampe
) Magnetventd

o

Um die drei Servos vom TXT 4.0 anzusteuern, werden die drei O-Ausgénge der ersten Extension EM1
benutzt.

Die Intensitét der ,,Lampe* (0-8) entspricht der Stellung des Servohebels. Man kann auch 0-512 nehmen,
um mehr Stellungen zu bekommen. Die Werte 4 bzw. 256 sind die Mittelstellungen vom Servo.

Synchronisation von vier Motoren

In Robo Pro kénnen nur zwei Motoren synchron

- ROBO Pro - [motor_sync_4]
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laufen. Mit ftrobopy ist es mdglich alle vier Motoren :
- + Bedwenelemente
synchron laufen zu lassen. Dazu wir der Ausgang ¢ Zechnen
- + Bibhothek
O4 der ersten Extension EM1 auf 8 bzw. 512 Bgene Bibbothek
+ Geladene Programme
gesetzt: ’
Hinweis:
Es ist noch nicht alles getestet worden. Es sollte mit
ftrobopy méglich sein, den TXT 4.0 wie den TXT
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Qualitatssicherung mit Kl(fischertechnik Industriemodell) mit dem TXT 4.0

fischertechnik == O o =

N

Original Industriemodell von fischertechnik

Ich habe das Modell nachgebaut und auf einem neuen TXT 4.0 die ganzen Programme installiert. (Siehe
dazu auch ftcommunity-Forum ,,Kiinstlich Intelligenz und fischertechnik*).

Am Ende ist das Modell von mir um eine Fabrik, die die Bauteile produziert und einen Farbsortierer, der den
Ausschuss sortiert, erweitert worden.

Rechter Teil der Anlage mit Lager/Fabrik/KI (Auf der Makerfair 2023 in Hannover, mit anderen Modellen)
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Linker Teil der Anlage mit Sortierung und Recycling (Farbsortierung)

Hier noch ohne die ,,Fabrik®.
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Es gibt zwei PDF Dateien von fischertechnik mit ,.kurzen* Erklarungen:

"Qualitatssicherung mit KI 9 V"
https://www.fischertechnik.de/de-de/produkte/industrie-und-hochschulen/simulationsmodelle/568416-qua
litaetssicherung-mit-ki-9-v

Unter e-Learning gibt es Begleitmaterial
https://www.fischertechnik.de/de-de/industrie-und-hochschulen/technische-dokumente/simulieren/qualitae
tssicherung-mit-ki

Es gibt 4 Speicherorte von Programmen und Daten:
1. PC mit Robo Pro Coding

2. TXT 4.0

3. fischertechnik Cloud

4. fischertechnik GitLab

Mit folgenden Programmen und Betriebssystemen bekommt man es zu tun:
Windows, Linux, Python, Microsoft Build Tools for C++, Tensorflow, Node-RED, Putty und die TXT 4.0
Anleitung.

Tensorflow, Node-RED... und co. sind schon auf dem TXT vorhanden. Man braucht sie nicht neu zu
installieren. Python 3.9.13 als Windows Installer (64-bit) (1) und Microsoft Build Tools for C++ missen
installiert werden. Als Problem stellte sich die Path-Angabe raus. Wenn es Fehler {iber nicht gefundene
Programme gibt, ist dies die Ursache. Auch sollte man dabei die Beschrankung auf 256 Zeichen aufheben.

Achtung: Node-RED muss auf dem TXT 4.0 aktiviert werden! Unter Einstellungen / Node-RED

Python 3.9.13 gibt es hier (ganz unten):
https://www.python.org/downloads/release/python-3913/

Microsoft Build Tools fir C++
https://visualstudio.microsoft.com/de/visual-cpp-build-tools/

Man muss den TXT 4.0 auf die aktuelle Firmware Giber WLAN updaten. Dabei gibt es einen neuen
API-Schlissel fiir Robo Pro Coding. Man muss sich also neu in Rob Pro Coding anmelden.

fischertechnik GitLab
https://git.fischertechnik-cloud.com/ml/machine-learning#tensorflow-example-project

Um mit Node-Red zu arbeiten, muss das Programm auf dem TXT 4.0 laufen, ansonsten kommt man nur auf
die Hauptseite. Man muss Node-Red auf dem PC auch starten!

Tipps:

Was Hilfreich ist, wenn man etwas Gewicht in die Plastikkorper gibt. Entweder Unterlegscheiben oder
Muttern. Der Ubergang von einem zum anderen Band geht leichter. Wenn man etwas mit NFC machen
mochte, kann man sich kleine Aufkleber in die Dosen kleben oder einfach nur reinlegen.

Fir die Aufkleber gibt es von fischertechnik einen Aufkleberbdgen. Ich habe mir selbst einen
durchsichtigen Bogen gemacht. Sinnvoll ist, diesen eigenen Ausdruck noch mal mit einem leeren
durchsichtigen Aufkleber zu Gberkleben. Im Dauerbetrieb gibt es einen Abrieb der unteren Aufkleber und
die Bauteile werden fehlerhaft erkannt.

Tipp: Ich habe mir Vorlagen fiir den 3D-Drucker gemacht und die Bauteile farbig ausgedruckt.
Ist flir die Zuschauer besser verstehbar und man hat keinen Abrieb.
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Dadurch, dass die Bauteile Farbig sind, schimmert die Farbe durch die Aufkleber. Auch kann man auf beide
Seiten des Bauteils verschiedene Aufkleber aufkleben.

Werte / Einheiten

Auflésung des Bandes/Steuerung (bei meinem Modell)

13,833 Punkte je cm (bei meiner Bandgeschwindigkeit 400)

Damit kann man die Werte der Buchten genau einstellen. Einfach die Entfernung des Bauteils zur Bucht
messen, wo es liegengeblieben ist und mit 13.833 multiplizieren. Den Wert im Programm dazu addieren
oder abziehen, je nachdem wo das Bauteil lag.

Abkulrzungen/Begriffe im Programm

Al Artificial intelligence Kunstliche Intelligenz

API Application Programming Interfaces Anwendung /Programm

API-Schlissel  Sicherheitscode z.B. um PC-Programm Zugiff auf den TXT zu erlauben
BLANK Leer Teil ohne Eigenschaften

BOHO rundes Bohrloch (borehole)

BOHOEL Bohrloch Ellipse /ellyptisch (borehole ellyptical)

BOHOMIPO1 Bohrloch und einer Taschenfrasung (borehole milling pocket)

cd change direktory Wechsle Inhaltsverzeichnis(-ebene) / Ordner

Controller fischertechnik TXT 4.0 Interface

Confidence Wahrscheinlichkeit

Crack Riss

Duration Dauer

Encodermotor  Motor mit Umdrehungszahler

Except Exception Ausnahmebehandlung Was machen bei einem Programmfehler.
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Fototransistor  Lichtabhangiger Schalter

GitLab Cloud-Speicher wo Programme und Daten geladen und gespeichert werden

GitHub Speicher wo Programme und Daten geladen und gespeichert werden

Hue Farbton

http Hypertext Transfer Protokoll

https  Hypertext Transfer Protokoll Secure

IP-Adresse z.B. 179.168.178.123

10 PASSED In Ordnung

key Label Beschriftung

Kl Kinstliche Intelligenz

Klassifizieren  Alle Eigenschaften einordnen / einteilen

Microsoft Build Tools for C++  Hiervon werden wohl Programmteile der Programmiersprache C++
bendtigt. Wird sonst nicht weiter benotigt.

Log Ereignissdatei Logbuch ist in log.txt auf dem TXT 4.0 gespeichert

Logging Logdatei/Uberwachung von Python zur Fehleranalyse z.B. nach einem unerwarteten
Programmabbruch (Schreibfehler...)

MIPO1 Ausfrasung einer Tasche (milling pocket)

ML Machine Learning

Modell In dem Fall kein fischertechnik-Modell sondern ein KI-Modell

Ms Millisekunden Wird dann mit 1000 mal genommen um auf die Zeit in sec zu kommen.
NIO FAILED  Nicht in Ordnung
Node-RED Grafische Programmieroberflache z.B. fur Daten auf einem Display...

Objekt Ding/Teil im Bild von Interesse. Nicht Objekt im Programm.
Pascal/VOC Datei um Eigenschaften eines Objekten zu speichern. Nicht die Programmiersprache
Pascal.

PIP Python Package Index Installationsprogramm fiir Python und Programme, Daten...
Pfad Verzeichnisstruktur

Pos position Position

Powershell Windows Kommandozeileneingabe Windows/Suchen: Powershell

Prob probability Wahrscheinlichkeit

Python Programmiersprache

Python 3.9.13  Version der Programmiersprache Python

Sat Saturation Sattigung des Bildes

SLD Sorting Line (Demomodell, Demonstration, Dauerschleife ??)

SSH Secure Shell Gesichertes Netzwerkprotokoll z.B. um Programme zu Ubertragen.

STRG+C auch CRTL-C Taste[STRG] gedriickt halten und Buchstabentaste C driicken
Tensorflow 2.5.0. Die KI selbst und die Version

Ts Tensorflow

Terminal Eingabeaufforderung in Windows Start/Windows-System/Eingabeaufforderung
Timestamp Zeitstempel

TXT 4.0 fischertechnik Interface/Controller

Ventil  Elektromagnetisches Ventil das Druckluft an/ausschaltet (2/3 Wegeventil)
WEB-Browser Browser Firefox, Chrom, Edge...

WEB Server Rechner der ein eigenes Netzwerk erschafft. Kann auch der TXT 4.0 sein.
Windows 10 64bit PC-Betriebssystem

WinSCP Programm, um Daten im Netzwerk zu (bertragen
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Zu erkennende Bauteile (Eigenschaften):

Crack Riss

MIPO1 Ausfrésung einer Tasche (milling pocket)

MIPO2 Ausfrésung zweier Taschen

BOHO rundes Bohrloch (borehole)

BOHOEL Bohrloch Elypse/ellyptisch (borehole ellyptical)

BOHOMIPOL1 Bohrloch und einer Taschenfrasung (borehole milling pocket)
BOHOMIPO2 Bohrloch und zweier Taschenfrasungen

BLANK Leer Teil ohne Eigenschaften

NIO FAILED Nicht in Ordnung

num Nummer

Funktion des Programms (Zusammenfassung mit Erkléarungen)
Hauptprogramm

thread_SLD = sorting_line
thread_SLD Unterprogramm in sorting_line starten
mgtt_client_forever MQTT Client wird gestartet (Node-RED)

sorting_line
thread_SLD
Variablen Initialisierung/Zuweisung
mainSLDexternal_th() macht Endlosschleife mit mainSLDexternal_th()
Ist ein Programmfehler?
Fehler ausgeben
clean_exit Abstellen (Motoren/LEDs) der Anlage und Programmabbruch

mainSLDexternal th
Initialisierung von Variablen
PartinGoodsReceipt Ist ein Teil in der Eingangslichtschranke?
reset-interface
Teil reinfahren
Teil muss die Lichtschranke wieder freigeben ansonsten Programmabbruch
Warte 10 ms --- warum auch immer... Zeit flir openCV schinden?
Fahre bis Kameraposition
MakePictureRunKiReturnFoundPart() Mache vom Bild eine KI-Analyse (machine_learning)
Wenn Teil = num
1 fahre zur Bucht 1 und auswerfen (white)
2 fahre zur Bucht 2 und auswerfen (red)
3 fahre zur Bucht 3 und auswerfen (blue)
4 fahre zur Bucht 4 und auswerfen (fail)
Funktionen/Befehle
AwaitBeltToReachPosition() hat der Motor die Position erreicht ansonsten warte
SetBeltSpeedSteps(BeltSpeed, BeltSteps) Setze/fahre das Band mit den Schritten
ejektWhite bei Weis auswerfen
ejektRed bei Rot auswerfen
ejektBlue bei Blau auswerfen
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ejektFail bei Gelb auswerfen
istWhite ist das Bauteil in Weis angekommen?
istRed ist das Bauteil in Rot angekommen?
istWhite ist das Bauteil in Blau angekommen?
istFail ist das Bauteil in Gelb angekommen?
PartinGoodsReceipt Eingangslichtschranke belegt?
clean_exit ausstellen (Motoren/LEDs) der Anlage und Programmabbruch

machine_learning vom Bild eine KI-Analyse machen
MakePictureRunKiReturnFoundPart
Initialiesieren
reset_interface Beschriftungsfed I6schen bzw "Not analysed" anzeigen
Foto-LEDs steuern
Zeitstempel
Variable auf Fail setzen
Foto holen
Mittelwert vom Foto holen
Farbe Mittelwert vom OpenCV holen
hue color[0] vom OpenCV holen
sat color[1] vom OpenCV holen
Motorcounter Zahler auf 0 setzen
Teil 200 vorlaufen lassen
ts_processO Tensorflow Zeitstempel setzen fur Timestamp?
detector fiir Objekt
ts_processl Tensorflow Zeitstempel setzen
result Resultat auf Bild verarbeiten
ts_process Tensorflow Zeitstempel setzen gesamte Processingtime
get_color Unterfunktion Farbe auswerten
Foto-LEDs ausschalten
Ausgabe der Ergebnisse in log-Dateli
Ergebnisse in die Variablen tibergeben
Ausgeben der Ergebnisse tiber HTML
duration Dauer ermitteln
Unterfunktionen/ Befehle
reset_interface Beschriftungsfed I6schen bzw. "Not analysed™ anzeigen
containHTML Text tber HTML ausgeben ibertragen
get_color Unterfunktion Farbe auswerten hue=Farbton
Wenn (hue>=85 und hue<130) und sat>=40 dann color=3
sonst ((hue>=130 und hue<=180) oder (hue>=0 und hue<15)) und sat>=40 dann
color=3
sonst color=1
timestamp Zeitstempel / Zeit holen
saveFileandPublish Name der Bilddatei vom letzen Bild (Foto) holen.
Rechteck aufspannen
logging.debug Fehler speichern
Foto speichern
holen vom ("chmod","777" filename)
Bildnamen... holen
Ergebnisse als Daten speichern, bzw. Display

430



Open CV2 Befehle - - Programm ,,machine-learning

cv2.cvtColor

color = cv2.cvtColor(np.uint8([[[color[0],color[1],color[2]]]]),cv2.COLOR_BGR2HLS)[0][0]
Konvertiert ein Bild z.B. in Graustufen

cv2.rectangle
image = cv2.rectangle(frame, (pos[0], pos[1]), (pos[2], pos[3]), (180,105,0), 2)
Zeichne Rechteck im Bild

cv2.imwrite
cv2.imwrite(filename, frame)
Bild speichern/schreiben

Programm node_red
keine cv2 Befehle

Programm sorting-line
keine cv2 Befehle

Python Befehle
np.mean numpy.mean Mittelwert einer Reihe (vom Bild)
color = (np.mean(frame[ 80:120, 100:240], axis=(0, 1)))

MQTT

Unterprogramm mqtt_client_forever

Adresse IP Adresse des TXT 4.0 Zugang Port 1880 - Abgang Port 2883

http://txt.lokal:1880/ui  Funktioniert nur bei einem TXT 4.0 im Netzwerk ansonsten IP Adresse des TXT
4.0 z.B. http://192.168.178.123:1880/ui

Initialisierung Unterprogramm node_red
def mqtt_client_forever():
global imagedata, description, color, bay, confidence, duration, client, string, ts
client = mqtt.Client("mgqtt_client™)
client.connect('127.0.0.1',2883,60)
#client.on_message=on_message
#client.subscribe("#")
client.loop_forever()
return client
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Ubertragene MQTT Daten in puplish (mqtt_client_forever) Alles wird als String gesendet.
imagedata

description

color

bay

confidence

duration

Data 10
def publish(imagedata, description, color, bay, confidence, duration):
global client, string, ts
string = '{{ "ts":"{}", "description™:"{}", "color":"{}", "bay":"{}", "confidence":"{}", "data":"{}",
"duration™:"{}" }}".format(timestamp(), description, color, bay, confidence, imagedata, duration)
logging.debug(“sending...")
ret = client.publish("i/cam",string)

Add On: Kinstliche Intelligenz
fischentechnik(s =2 fischentechnikE =

i
\
J’-\ ~ £
- e
= /lv"‘ )
L SN
ot

¥

| * MAGHINE LEARNING

ROBOTICS ADD ON:

KI / Al

Faebios e bt bl
Kl Fichr- e |

Deckblatt der Bauanleitung vom Kasten ,,Add On: Kunstliche Intelligenz von fischertechnik

Vieles vom Industriemodell ,,Qualitatssicherung mit KI* steckt in diesem Kasten. So kann man auch die
ganzen Abkiirzungen tbernehmen. Der groRte Unterschied liegt in dem Auswurf der Bausteine.

Hinweis: Wenn man versucht das Modell nachzubauen, - muss — man LEDs als Beleuchtung einsetzen. Mit
ft-L&mpchen geht es nicht bzw. fihrt zu massenhaften Erkennungsfehlern. Man kann auch versuchen weil3e
Abdeckungen tber die LEDs zu machen. Was sehr stérend ist, sind Lampen oder Spiegelungen von
Vitrinen, vor allem am Fototransistor am Eingang. (War auf einer Ausstellung bei meinem Modell so.)
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Add On Industrial Robots

ROBOTICS ADD ON:
Industrial Robots

ROBOTICS ADD ON: omms
www.fischertechnik.de 'ndustrlal RObOts ’ z

Dieser fischertechnik Zusatzkasten Kasten zum Robotics TXT 4.0 Base Set, ermdglicht es zwei Modelle
von Robotern zu bauen.

Das Hauptprogramm fur den Greifroboter ist Industrial_robots_8b.ft . Im Grunde kann man das Programm
auch fur selbstgebaute Roboter nehmen.

In der Datei ,,config_file* sind die Daten und Malle des Roboters gespeichert.

Die Datei ,,list_points® ist die Liste der gespeicherten Punkte, die der Roboter anfahren soll. Sie ist beim
ersten Programmstart leer. Man kann die Werte in der Liste, vom Programm speichern oder laden.

Tipp zum Ausdrucken des Programms:

Bei manchen Druckern, kann man Posterdruck einstellen. Das Programm ist sehr umfangreich.

Bei diesem Programm sollte man mindesten 3x3 Din A4 (besser noch 4x4) wahlen, um es noch lesen zu
koénnen.

433




# Configuration

kinematic: Hier sind die mechanischen Léngen gespeichert
# lengths (unit: mm)
| 1:925
|_2:150
|_4:140
|_5:71#67.5

#1_6: 33 # vacuum gripper
| 6: 91 # gripper

axes: Hier werden die Startwerte und Drehrichtung vorgegeben
axisl: Die Achsen 1-3 sind Encodermotoren
degree_offset: 0.9
invert_direction: true
axis2:
degree_offset: 66.8
invert_direction: true
axis3:
degree_offset: 244.3
invert_direction: false
axis4: Die Achsen 4-6 sind Servomotoren
degree_offset: 92 #87.4
axisb:
degree_offset: 100 #89
axis6:
degree_offset: -90 #-92
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Interéssanterweise ist im Bedienfeld der falsche Roboter als Bild.

Man kann das Bild I6schen und durch ein eigenes Ersetzen.

o
Import
-© Position Onentation
D Export
s 2 X+ X- + -
-
¢ Add poinl
S Y+ Y-
&
N Overwrite point
P Z+ Z-
Remove pomnt
i ~ Grip Drop -
5 |
7 Reference Home
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<
| First Point Previous Next Last Point Run

Ich habe die PDF der Add ON Bauanleitung mir anzeigen lassen und dann ein Bildschirmfoto gemacht
(Tasten [Alt] + [Druck]). Das habe ich in Paint eingefligt (([CTRL]+[V]), die Zeichnung beschnitten,
Beschriftung wegradiert und als PNG gespeichert. Das Bild im Bedienfeld 16schen und dann Datei
hochladen und die Datei, die mit Paint gespeichert wurde, einfligen.

Das Projekt dann lokal speichern z.B. als ,,Industrial robots 8b neu* — Fertig.
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Programm / Funktionstibersicht vom Programm Industrial_robots_8b

zan_rot
bt_rot_plus
bt_rot_minus
remote_slider_step
Programmstart

Python-Importe
remote_button_grip

remote_button_drop

remote_button_home

remote_button_xp
remote_button_xp
remote_button_xp
remote_button_zp
remote_button_xm
remote_button_ym
remote_button_zm
bt_reference

bt_Add

bt_export
bt_import
first point

Funktion (Zangenrotation?) Servo 3 Bereichspriifung und setzen der Drehung
Fernbedienung Servo 3 Drehung+step

Fernbedienung Servo 3 Drehung-step

Fernbedienung Schrittweite (1 bis 40)

Hauptprogramm (grauer Textblock ,,zm* kann geldscht werden)
Loggin einschalten

robot_config laden

Konfiguration der Achsen

Initialisieren der Variablen

Statusanzeige setzen (ist aber nicht im Bedienfeld vorhanden)
Werte im Bedienfeld anzeigen

Dauerschleife Abfragen des Kommandos cmd und ausfiihren
Python Abfrage: Ist der Roboterarm im Bereich?

Anfahren der Position

cmd auf None setzen

Util LIBs importieren, Roboter Unterprogramme laden
Fernbedienung Button-Abfrage Greifen

Wenn gedriickt

Ausgeben ,,grip*

Ausfuhren der Funktion grip

Fernbedienung Button-Abfrage Ldsen dito
Fernbedienung Button-Abfrage Homeposition anfahren
Fernbedienung  bt_Add - Ohne Funktion
Fernbedienung  reset — Ohne Funktion
Fernbedienung Button-Abfrage x+

Fernbedienung Button-Abfrage z+

Fernbedienung Button-Abfrage x-

Fernbedienung Button-Abfrage y-

Fernbedienung Button-Abfrage z-

Fernbedienung Roboter referenzieren

Fernbedienung Button-Abfrage Liste Punkt hinzufiigen
Fernbedienung Button-Abfrage Liste exportieren
Fernbedienung Button-Abfrage Liste importieren
Funktion Ersten Punkt der Liste anfahren

Wenn ein Eintrag in der Map/Liste vorhanden ist...
Liste sortieren

Zur ersten Position fahren

Wenn greifen in der Liste steht, dann greifen
Aktuellen Pointer auf k (=1) setzen

Meldungen anzeigen
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Wenn die Liste leer sein sollte Fehlermeldung ausgeben.

last_point Funktion Letzten Punkt der Liste anfahren
dito mit first point, mur halt mit dem letzten Element der Map/Liste
new_position Funktion Neue Position

Wenn altuelle Position ungleich der neuen Position ist
Variable return = wahr
wenn nicht return = falsch
return zurlickgeben
grip Funktion Greifen
,,Grip“ ausgeben
Kompressor einschalten
Variable grip = wahr
1s warten
Ventil einschalten
1s warten
drop Funktion Ldsen
,,Drop“ ausgeben
Kompressor und Ventil ausschalten
Variable grip = falsch
1s warten
move_ptp Funktion Punkt zu Punkt (anfahren)
Ubergabe der neuen Position und der Wartezeit
Python-Code Umrechnung der Werte
Ausfiihrung der Bewegung
Ausgabe der Position und vom Status

bt_overwrite Fernbedienung Button-AbfragePunkt tiberschreiben
Wenn Schaltflache gedriickt
Punkt in die Map/Liste eintragen und ausgeben
Meldungen ausgeben
bt_button_run Fernbedienung Button-Abfrage Punkte automatisch abfahren
Wenn Taste gedrickt ist
Anfahren vom ersten Punkt
Alle anderen Punkte nacheinander abfahren
bt_First Fernbedienung Button-Abfrage Erster Punkt
Wenn Taste gedriickt ist
Zum ersten Punkt der Liste hinfahren

bt_last Fernbedienung Button-Abfrage Letzter Punkt dito
bt_pre Fernbedienung Button-Abfrage Punkt zuriick dito
bt_next Fernbedienung Button-Abfrage Néachster Punkt dito
next_point Funktion N&chsten Punkt anfahren

Sind mehrere Eintrage vorhanden?

Sortiere Eintrége nach aufsteigender Nummer
Ist letzter Eintrag erreicht?

Dann Meldung ausgeben
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previous_point
bt_remove

Ansonsten néchsten Punkt k holen

Neue Position und Rotation anfahren

und greifen oder lésen.

Aktuelle Punktnummer = k

Meldungen ausgeben

Funktion Davorliegenden Punkt anfahren dito
Fernbedienung Button-Abfrage Punkt 16schen
Ist ein Eintrag vorhanden?

Wenn ja, Punkt l6schen

Meldung ausgeben Punkt léschen

Ersten Punkt anfahren

Ansonsten Meldung ausgeben, keine Punkte

Tipp zum Greifroboter:

Wenn man die Bauteile hat, kann man den Greifer breiter bauen, in dem man links
und rechts jeweils einen Baustein 163439 (15x 30 rund rot) mit Federnocken
31982 anbaut. Man muss aber ein Antirutsch Gummi (Baumarkt) aufkleben.

Man kann auch normale 15x30er Bausteine nehmen. Bei meinem Modell habe ich

nicht rote, sondern griine 163202 verbaut. Das fallt mehr auf.

Das Programm greift auf eine LIB zuriick, die man unter:
https://github.com/dmholtz/ft_robot/tree/ft_fw_txt40/robotic_arm

findet. Auf dem TXT 4.0 sind die Dateien unter: /usr/lib/python3.5/site-packages/robotic_arm
In der Datei robot.py werden die einzelnen Achsen definiert. Also welche einen Encodermotor oder Servo

hat und welche Ubersetzung Zahnkranz (58 oder 40) die haben.
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Ich habe mal einen eigenen Roboter Parcours, flr den Greifroboter gezeichnet. Wenn man mehrere
rot/gelbe Bausteine hat, kann man die auch stapeln oder auf einen Lagerplatz ablegen. Die Grafik muss in
2x2 Din A4 Seiten ausgedruckt werden. Fir ganz gelibte Programmierer ist dann noch das Spiel tic tac to
vorgesehen. Und fiir diejenigen die einen Zweiten Roboterarm haben: Die kdnnen dann auch noch

gegeneinander spielen. Nur so als Ideen...
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Beispiel Spurensucher Funktionsweise
Dieses Programm soll einem Roboter mit zwei Antriebsradern, einem Stiltzrad und einem
IR-Spurensensor(128598) ermdglichen, eine Spur entlang zu fahren. Wenn er die Spur verlieren sollte, soll

er stehen bleiben.

ol B> F o

Beispiel eines Parcours von fischertechnik. Hier aus dem Kasten Smart. Tech. Man kann auch schwarzes
Isolierband nehmen und auf eine weiRRe Holzplatte kleben. Durch Gegenlenken werden beide Sensoren 0.

BT Smart Controller Spurensucher

BT Smart Controllerkonfiguration

Programmstart
P77 speed -+ £ 28 250 |
wiederhole FETTI TN ist IR-Spursensor [T INTRN s B2 ) X7 st R-Spursensor [ETTNFEN sws £33 <)
mache + falls ist IR-Spursensor staws E50 &)
mache setze Motor [ZET8 Geschwindigkeit * P11
setze Motor [TT78M Geschwindigkeit @
warte bis ist IR-Spursensor S = - B o fund - | ist IR-Spursensor states EF50 © [

ist IR-Spursensor saws B8 6
mache setze Motor [7Z88 Geschwindigkeit *§11}
setze Motor Geschwindigkeit ® I3
warte bis i . Spursensor (TSI Swws £ (0 [TEM st R-Spursensor E——

LRSS BTSmart 11 -+ £ R = - B 0 ffund - | ist IR-Spursensor status FRN © )
mache setze Motor [EITHM Geschwindigkeit
setze Motor [[ITTEM Geschwindigkeit ETTTEM

stoppe Motor
stoppe Motor

Das Programm setzt die Variable ,,speed* auf 250. Solange die Bedingung vom Spurensucher erfiillt ist,
dass entweder der erste oder der zweite IF Sensor 0 ist (und somit eine Spur hat) wird abgefragt ob der
zweite IR Sensor 1 ist (keine Spur hat). Wenn ja wird so lange gedreht bis die Spur wieder da ist (beide 0).
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Nun dasselbe in der anderen Richtung.
Wenn beide die Spur haben (beide 0) vorwértsfahren. Wenn beide keine Spur haben, werden die Motoren

abgeschaltet und das Programm beendet.
RX Controller Spurensucher

Dasselbe Programm flir den RX-Controller.

RX Controllerkonfiguration
Der Unterschied ist nur in den Eingdngen 17 / 18 statt 11 und 12 beim BT Smart.

st IR-Spursensor 4720 status T30 - ) £ 00 st IR-Spursensor [T 1 Status ENN - )
ist R-Spursensor [T U1 sutws C58 - £
mache setze Motor [TZHTTIN [C=ITHN Geschwindigheit * 100
sotze Motor [P [T Geschwindighott ~JEX0)
warte bis It 1R-Spursensor (7012 Sweus 020 - X 0N ket 1R-Spursensor [TH N Swus DX - 0

st IR-Spursensor [ 4 A0 suwws O30 K)
machs  setze Motor [T T [T Geschwindigholt
setze Motor [THTI [ZTTRM Geschwindighelt * 1)
warte bis ist IR-Spursensor [ 40 Sweus C30 - ) 780 tst 1R-Spursensor [TET TN Sweus TR - )

st IR-Spursensor [0 80 Ststes 90 - 1) I°700 st IR-Spursenser {717 Swus £ 1)
setze Motor [ZRTTN [T5T00 Geschwindighelt [T RN
setze Motor [ZHIVIN [ZCTRN Geschwindighet "R

Man kann nun das Programm zerlegen und aus den Bereichen ,,Rechts, Links, Geradeaus und Stopp*
Unterprogramme machen. Selbst das Hauptprogramm kann man noch in ein Unterprogramm ,,fahre Spur*
machen. So hétte man nur noch ,,fahre Spur und ,,Stopp* im Hauptprogramm.
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¢ gafniare ")

stoppe Metee [TL =TT TRE
steppe Motsr CTIZTT TR

R ) tarm e
setsw Motor [ 1]

—

setze Motor [ 1]

st . Spersesser 11NN s OO - ) 2500 it -Sparsenser [TV s O - D)
it 8- Spursansar [T BN e B9 - )

ot - Spursenacr { 1T W states OO ) £57000 mt W Spursenser [ ]

ot - Spersenser [T TN st OO0 B0

mSpeseme [T TN CN 0D T it - Spursenser (11T BN s B30 00

¢ it 1R Spursenser (11NN stetes B3 - 1) 0000 it R-Sparsenses 17171 stanes 20 1)
mache lforwmard ma
roeed
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Omniwheels mit Robo Pro Coding
Grundlagen zu den fischertechnik Omniwheels

XS-Motor (Minimot) (Achte auf das kleine schwarze Symbol links im Block)

Wenn du mit der ROBO Pro Coding Software arbeitest und Motorantriebe programmierst,
benutzt du fir XS-Motoren den Block ,setze Motor ... Geschwindigkeit”.

setze Motor RR A TR [T77RM Geschwindigkeit »E31F3

Die Drehrichtung kann im Programm durch die Auswahl links® und .rechts® gedndert werden.

Den XS-Motor stoppen, geht iiber den Block ,stoppe Motor"
stoppe Motor f2 38 N 10

Encodermotor (Achte auf das kleine rote Symbol links im Block)

Wenn du mit der ROBO Pro Coding Software arbeitest und Motorantriebe programmierst,
benutzt du fiir Encodermotoren den Block ,setze Motor ... Geschwindigkeit".

setze Motor 21 N T 171TES Geschwindigkeit [T 0 20
Die Drehrichtung kann im Programm durch die Auswahl ,links" und ,rechts” geandert werden.

Den Encodermotor stoppen, geht iber den Block ,stoppe Motor*

Nachfolgende Darstellungen zeigen dir die verschiedenen Antriebe der Mecanum-Rader.
Die duBeren farbigen Pfeile entsprechen der Antriebsrichtung des Rades, der rote Pfeil in
der Mitte die Bewegungsrichtung deines Fahrzeugs.

Motordrehrichtung: Tipp:

. - A Schreib dir an die Zeichnung,
Links (rot) I Rechts (gran) LL deine M-Ausgangs-Nummer dran.
Fahrtrichtung: Vorwarts Rickwarts

t§ B § B
T 1
18 Bt g B

Fahrtrichtung: Seitwarts rechts Seitwarts links

w8 8 B

‘!B W 1B B
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Fahrtrichtung: Diagonal rechts vor Diagonal links vor

iE B¢ ¢§ @Bt
¢cB Bt 1§ §¢o

Diagonal rechts riickwarts Diagonal links rickwarts

Kurvenfahrt: Rechts Links

] l@ @l B
] - l@ @l B

Fur groBere Kurven, statt Stop die Motoren langsam laufen lassen.
Drehung: Rechts Drehung um den Mittelpunkt einer Achse

s B 13 W
AN |

1l § CcB~§e¢

Bendtigst du noch weitere Bewegungsrichtungen, musst du nur die Drehrichtung der
Motoren andern. z.B. Drehuna nach Links

H .M1 - let e SR

syne mit Motor §573

stoppe Motar LA
sync mit Motor R103

H. Howey 2024



Einige Beispiel-Programme anderer fischertechnik Késten von anderen
Programmiersprachen in Robo Pro Coding umgesetzt

Robotics BT Beginner

Dieser Kasten ist der (iberarbeitete BT Smart Beginner mit anderer Programmiersprache. In diesem Fall mit
dem aktuellen Robo Pro Coding.

Laufkarte fiir Schiler /Ubersicht der Modelle

Robotics mBegmner ﬁscherteohmk =

V\J S

Norirn

s d4d b
a9 Ny <
Ry <y =

BT Smart Beginner
BT Smart Beginner Kasten von fischertechnik — u.a. mit RoboPro Light.

Die Bauanleitung und Begleitmaterial konnen kostenlos bei fischertechnik
runtergeladen werden.

Schul-Kasten
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Karussell 3:

Modell Karussell BT Smart Controllerkonfiguration

RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

€Yy
/1 1R

M1®

ist Mini-Taster [0 W1 Lgeschlossen B |

setze Motor 1S ik LT R Geschwindigkeit © m

warte XM *|E[)

GG BTSmart_M1 -

Blocke kommen aus: Schleifen, Eingang, Motor und Util. Das Programm lauft einmal durch. Es startet und
dann wartet es, bis der Taster geschlossen ist. Dann wird der Motor M1 auf volle Geschwindigkeit gesetzt,
er lauft 10 Sekunden und wird dann wieder abgeschaltet.

Hinweis Fehlerteufel Wackelkontakt:

Erst dachte ich, ich habe mich vertan. Bei mir Iief_en meine eigenen Programme nicht. Ich habe viel versucht
und ausprobiert. Es hat lange gedauert, aber als Ubeltéter stellte sich ein Stecker raus, der vorne etwas
schmal war und nur hin und wieder Kontakt mit der Buchse hatte. Etwas Aufbiegen und es lief alles...
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Karussell 4:
RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

<>l

/1

dauerhaft wiederholen
mache wiederhole FEL: ol ist Mini-Taster |:] S C 81 Ig&echlossen o |

M1 55R /

Hier ist eine Endlosschleife. Nach dem Start wird auf den Taster gewartet, bis er offen ist. Dann wird der
Motor gestartet und nach 10 Sekunden wieder abgeschaltet. Ein neuer Durchlauf startet.

Karussell 5
RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache wiederhole A0 S EE Cd BTSmart_I1 -

geschlossen -

setze Motor Geschwindigkeit *[EiF)
warte FE0 * £
1s X - R Y LG BTSmart_M1 -

Auch hier ist eine Endlosschleife. Nach dem Start wird auf den Taster gewartet, bis er offen ist. Dann wird
der Motor gestartet und nach 10 Sekunden wieder abgeschaltet. Der Motor steht fir 1 Sekunde und wird mit
anderer Drehrichtung gestartet. Nach 10 Sekunden wird er wieder abgeschaltet und ein neuer Durchlauf
startet.
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FulRgangerampel 1

Modell FuBgangerampel BT Smart Controllerkonfiguration

RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

Programmstart

dauerhaft wiederholen
[0 R 2 B S | BTSmart_ M1 -
wiederhole S SEE 4 BTSmart_I1 - | geschlossen -

Das Programm wird in einer Endlosschleife gestartet. Die LED 1 (Rot) wird eingeschaltet und es wird auf
den Taster gewartet, bis er gedriickt (gedffnet) wird. Nach 5 Sekunden wir die LED 1 aus und die LED 2
(Griin) eingeschaltet. Nach 10 Sekunden wird die LED 2 ausgeschaltet und die Schleife l&uft wieder von

vorne.

Forderband 1

Modell Férderband BT Smart Controller Controllerkonfiguration
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RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

Programmstart

(&) dauerhaft wiederholen

) l"— mache + falls & ist Fototransistor BTSmart_I1 -
/0n % =i
W%r setze Motor 7288 Geschwindigkeit *[5F)
S O X R S e BTSmart12 - hell - |
AR
: MT{T‘* " stoppe Motor
Lk

Hauptprogramm

Das Programm lauft in einer Dauerschleife. Es wartet, bis ein Bauteil in der ersten Lichtschranke steht.
Dann wird der Motor eingeschaltet und gewartet bis das Bauteil in der zweiten Lichtschranke ist. Dann wird
der Motor abgeschaltet und es beginnt wieder von vorne.

Forderband 1 TXT 4.0 Controller statt BT Smart Controller

Hier fiir den TXT 4.0 Controller statt dem BT Smart Controller. Kann 1:1 fiir den BT Smart Controller
ubernommen werden. Es andern sich nur die Bezeichnungen im Programm. Zum Beispiel wird aus
TXT_M_I1 nun BT_Smart_I1. Beim Erstellen wird das automatisch eingeftigt.

Forderband Controllerkonfiguration
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RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm:

‘ i dauerhaft wiederholen
/W 7 mache + falls & ist Fototransistor R @V (RN
e mache

setze Motor R3S EYIEN Geschwindigkeit *|[EiF2

Héandetrockner

g

Name
BT 5mant

Input

BT Smart Controller Controllerkonfiguration

RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm

Lt BTSmart M2 - Joan -

* daverhaft weederholen
er mache 4 falls W jet Fototrmnsiier {100 IR
- mache © setze Motor [TET TN (57N Geschwindighett *E1EY
q S ] solange - SRR N OTSmart 11 B dusked |
T pe—
{ 29 —
W P + fally L R aToman 12 - B dunkel - |

"j ui
(e w;j

g

1:1 Umsetzung vom RoboPro Light Programm

Das Programm schaltet die LED an und fragt ab, ob die erste Lichtschranke unterbrochen ist oder nicht.
Wenn sie unterbrochen ist, wird der Motor eingeschaltet und in einer Dauerschleife die erste Lichtschranke
weiter abgefragt, ob sie immer noch unterbrochen ist. Wenn die erste Lichtschranke nicht unterbrochen ist,
wird die zweite Lichtschranke abgefragt. Wenn sie unterbrochen ist, wird der Motor eingeschaltet und in
einer Dauerschleife die zweite Lichtschranke so lange abgefragt, bis sie wieder frei ist und der Motor wird
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dann abgeschaltet. Sollte vorher auch die zweite Lichtschranke frei sein wird der Motor abgeschaltet.

mache wiederhole EX"TI T~ % ist Fototransistor [IELTUYTEN CUCEN
setze Motor Geschwindigkeit

Kirzere Alternative. Man konnte auf das Anschalten der LED verzichten, in dem man die LED an Plus vom
BT Smart Controller anschliefit.

Nach dem Starten wird die LED eingeschaltet. Nun wird in einer Dauerschleife erst die erste Lichtschranke
abgefragt. Solange die erste Lichtschranke unterbrochen ist, wird der Motor eingeschaltet. Nun wird die
zweite Lichtschranke abgefragt. Solange die zweite Lichtschranke unterbrochen ist, wird der Motor
eingeschaltet. Erst wenn auch die zweite Lichtschranke frei ist, wird der Motor abgeschaltet und ein neuer

Durchlauf beginnt.
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Fahrroboter 3

BT Smart Controllerkonfiguration

RoboPro Light Programm: Robo Pro Coding Programm

iR
“ul

&

-—
|

Programmstart

setze Motor ({288 Geschwindigkeit *Ej¥]

- setze Motor 588 Geschwindigkeit @-
. 51 a warte EXH * /K53
MI ‘ 7 7" setze Motor =35 uc 8B 1550 Geschwindigkeit * m

l I warte E5l * [0

. setze Motor links - JeEE TN TIE R 512 |

o

i setze Motor [Z57588 Geschwindigkeit * P2

158 warte B © [

setze Motor [TZE8 Geschwindigkeit * 573

warte £50 ~ 53

setze Motor Geschwindigkeit * 5}

warte E * [

setze Motor [[ZE8 Geschwindigkeit *5¥]

s - B 1.5

setze Motor Geschwindigkeit m

warte BRI * [0

Das Programm lauft einmal durch und endet dann. Als erstes werden beide Motoren eingeschaltet und 1,5
Sekunden laufen gelassen. Dann wird die Drehrichtung vom M1 umgekehrt und fur 0,5 Sekunden laufen
gelassen. Es gibt eine Abfolge der Drehrichtungsumkehr von M1 mit verschiedenen Zeiten. Danach endet

das Programm.

Bemerkung. Der Motor wird nicht abgeschaltet. Erst durch das Programmende wird er abgeschaltet. Wenn

man ein weiteres

parallellaufendes Programm hat, bewegt sich der Roboter weiter. Man sollte also immer

den Motor am Ende eines Programms abschalten.
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STEM Coding Pro

fischortochnik c2

STEM Coding Pro

o

Lo

-y
om
Bz

Bauanleitung I&sst sich kostenlos runterladen. Es gibt didaktisches Begleitmaterial.
Die Programmiersprache ist Scratch.

Aufgabe 1: Blinklicht

fischertechnik Scratch Programm

BT Smart Controllerkonfiguration
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Programmstart

dauerhaft wiederholen
LT U ZYE 0 ) BTSmart_ M1 - Ban -

e is- K1

L. setze LED L TS

Eine Dauerschleife, wo die LED eingeschaltet wird, 1 Sekunde warten, die LED ausgeschaltet wird und
wieder eine Sekunde gewartet wird. Ein neuer Durchlauf beginnt. Gestoppt wird das Programm oben links
das ,,Quadrat“ Stopp. Neben dem ,.Dreieck* Start, im blauen Feld.

Bldcke sind aus Ausgang und Util

FulRgangerampel

s
Programmstart
dauerhaft wiederholen

mache % setze LED IS 10 1ED

L. setze LED [:

FuSgangerarmgel sb3

Die FuBRgéngerampel hat zwei LEDs, die abwechselnd leuchten. Die Zeiten fir Rot- und Grunfasen sind
unterschiedlich. Blocke sind aus Ausgang und Util
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Bedarfsampel

Programmstart
7Y ) BTSmart_. M1 © M an -+
VTl BTSmart_M2 - M aus - |
dauerhaft wiederholen
mache + falls ist Mini-Taster  geoffnet -
mache warte Pl © K}
e 00 ) BTSmart_M1 - M aus -
2400 BTSmart. M2 - Ban - |

Blocke sind aus Ausgang, Eingang, Logik und Util

Das Programm initialisiert als erstes das Leuchten der LEDs in eine bestimmte Weise. Es muss die rote LED
leuchten und die griine LED aus sein. Dann wird in einer Dauerschleife abgefragt, ob der Taster gedriickt
wurde. Falls ja, wird eine Sekunde gewartet, die rote LED aus, die griine LED angeschaltet. Nun wird
wieder gewartet und die rote LED an und die griine LED ausgeschaltet. Ein neuer Durchlauf beginnt.

Blindenampel
Die Blindenampel kann man so nicht mit dem BT Smart Controller und Robo Pro Coding machen, da kein

Sound abgespielt werden kann.
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Modell 3 Alarmanlage
Lichtschranke

b Q
Controller
Lingang

Ausgang

2ahlee

12c

| ot

use

Input

(EE & Fototransistor
Wenn Lichtschranke = 1w

r Setze Lampe 1 = auf°

Lichtschranke.sb3

BT Smart Controllerkonfiguration fischertechnik Scratch-Programm

Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + falls &= st Fototransistor [:150r 100N CITLC RN
5=

mache ' setze LED [ . |

Hier muss man beim Fototransistor "dunkel™ einstellen, da er ja von der Lampe die ganze Zeit beleuchtet
wird und erst wenn man den Lichtstrahl unterbricht, das Signal ist, auf das man wartet.

Einmal eingeschaltet, bleibt die LED bis zum Programmende an.
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Alarmanlage

Wenn Lichtschranke »

': Setzelampe 1 »

SetzeMotor 1 =

Alarmanlage.sb3

fischertechnik Scratch Programm

Programmstart

wiederhole FL L & ist Fototransistor hell -

setze Motor [JET L0 BN 1[TEN Geschwindigkeit

L setze LED [

Robo Pro Coding Programm

Das Programm wartet auf die Lichtschranke. Wenn sie unterbrochen wird, lauft das Programm weiter und
schaltet den Motor und die Lampe ein. Aber nur kurz, da durch das Programmende alle Ausgange
abgeschaltet werden.

Programmstart
wiederhole FLIFTI TR = &= ist Fototransistor [Tk LEES

setze Motor IR LB (U788 Geschwindigkeit */[5F3

Y. setzeLED [

dauerhaft wiederholen

Wenn man den Block dauerhaft wiederholen daruntersetzt, bleibt der Motor und die LED an. Man beendet
Das Programm durch Driicken von Stopp oben rechts.
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Programmstart

dauerhaft wiederholen

mache + falls & st Fototransistor dunkel -

mache ' setzelED][:

Py VN BTSmart M1 - L:m Geschwindigkeit * 3¢

Hier wird zusétzlich der Motor tber "falls" eingeschaltet. Auch dieser bleibt bis zum Programmende
eingeschaltet. Es ist ja auch kein Stopp fiir den Motor im Programm.

Alarmanlage mit Blinklicht

Alarmanlage mit Blinklicht.sb3

fischertechnik Scratch Programm

Programmstart

wiederhole [T/ 5 %= istFototransistor 3115 0 e L B8

setze Motor [IEDTRU I 1738 Geschwindigkeit *J3F3
dauverhaft wiederholen

mache YA 2 ) BTSmart,

warte 50 ~ B}

setze LED |3}

warte TR “ B3
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Statt das Programm, einfach mit einem leeren Block, in einer Dauerschleife weiter laufen zu lassen, kann
man auch ein Blinken der Lampe machen.

Kein Sound auf den BT Smart Controller
Alarmanlage mit Sirene

Die Soundausgabe mit der Sirene lauft auf dem BT Smart Controller nicht, da er keinen Lautsprecher hat.
Info: Die Soundausgabe passiert auf dem Controller, nicht auf dem PC.

Fernsteuerung 1

M) 87 i R
* Taste  Ploll nach oben »  gadriickt? .ml
Solzo Motor Y v ° voiwirly »

Botze Motor 2 «  auf o vorwarts v

"
.
.
.

{alls _ Taste  Pled nach unten v gedrickt? 0'”‘

Setzo Moty 1 v aul ° ruckwirty w

L)
.
.-
' Sotzo Moty 2+ il ° tckwiirty »

Talle _’ Tusle  Lowctasin »  godricki? ‘:. » dann

Stoppe Mator 1 =

|
e
' Stoppe Mator 2 »

Die Fernsteuerung geht tiber die Pfeiltasten Tasten der PC Tastatur.

Fischertechnik Scratch Programm

BT Smart Controllerkonfiguration
459



Bedienfeld
Ein Bedienfeld in Robo Pro Coding ist eine Art von Fernbedienung oder Steuerpult.

[
= fischertechnik =2 ROBO Pro Coding

Programmstart

e o dauerhaft wiederholen

und Bedienfeld auswahlen und auf Erstellen klicken.
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B M e Gy )

= fiachertechnik e=x S0OB80 Fro Coding m

Es erscheint ein leeres Bedienfeld, in das man Bedienelemente oder Text ,,aufmalt*.

B8 ROBO Pro Coding

= fischertechnike=s ROBO Pro Coding
Projekt % Hauptprogramm = & Controllerkonfiguration
w  Untitled

v lib
[} Konfi

3 Controllerkonfiguration

m|c'| WRaARRa AR AR ARRLREEEN

=

D Projektkonfiguration

& o

loby| T Toks| lobs| ' 1 he 11 el 11 4s| 114

M Hauptprogramm

1e
)

E =)

R G B

Neben der Skala oben rechts auf "OK" klicken und ziehen ihn in das Feld. Das "OK" ist ein Remote Controll
Button, ein virtueller Taster. Ob dieser Taster gedriickt ist oder nicht kann man in dem Programm abfragen.

Wie in dem Scratch Programm erstellen wir so einen RCButton "Oben" fiur die Fernbedienung.
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»

» »

@ 4,8

press me »

] =
.

Wir andern den Namen remote_button

e R

Grifle
Breite: — 100 | 4 px

Hihe : = 40 =+ px

x: — 44 4 px

y: - 33 + px

Identitat

|:> MName : oben

RCButton
Text : press me
Schriftgrofte : | 22 H1 H2 H3 T

Schriftstii: B | U

in ,,oben*. Man kann nur kleine Buchstaben verwenden. Grof3e werden in kleine automatisch umgewandelt.
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P

Wenn man den Text "press me™ in "Oben™ (mit grolem Anfangsbuchstaben) eingibt, &ndert sich die
Beschriftung vom Taster.

n
cnelmxinn = n
) ¢

¢ presamé °

Den zweiten Taster ziehen wir unter den ersten Taster/Button.
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Und andern den Namen in "unter" und den Text in "Unten".

Pacherometvnh =3 SOB0 Iy Doy

Den dritten Taster/Button setzen wir mittig, rechts daneben.
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0~ Inspektor Ebenen

Nl
rife
Breite: = 100 < px
Hihe : — 40 + px
Pos
¥: — 188 4+ px
y: =— 71 + px

|:> Name : stop

RCButton

|:> Text: Stop

Schriftgrofte : | 22 H1 HZ H3 T

Schriftstil: B 1 U

und &ndern den Namen in "stop" und den Text in "Stop".

Wenn man auf einen Button driickt, erscheinen rechts die Daten des Buttons. Wenn man méchte, kann auch
die Position, Schriftgréfie und die GroRe selbst andern.

-
Suchertechnik 3 FO8 “

So sollte es nun aussehen.
Wir haben nun ein Bedienfeld mit drei Buttons/virtuellen Tastern

Hauptprogramm
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= fnchortechrik g3 2000 Py Coding ﬂ
. . az o - . — . - -

l X dauverhaft wiedarholen

Im Hauptprogramm erzeugen wir drei Unterprogramme oben, unten und stopp. Dazu im Reiter
"Fernbedienung" den Block "wenn Schaltflache... angeklickt" 3 mal riber ziehen. Wir benennen die jeweils
in oben, unten und stopp um, indem man auf den kleinen Pfeil klickt.

5 wenn Schaltflache T80 » -ibeﬁl
rolze Motor [Lﬁtllﬁj Genchwindagkelt |
wotze Motor [IEITE 3 [TTTWE Geschwindighuit

W wenn Schaltfidche [T 00 -udrl
B BTSmart M| Erechts TR PR 512
setze Motor (1IN (TR Oeschwindigheit * 373

stoppe Motor 1 ESTTTR TN

e = ——— ——— —— ——
\ |

Vom Reiter Motor ziehen wir "setze Motor...links Geschwindigkeit 512" riiber und duplizieren ihn 3 mal
und andern jeweils "links" und "rechts". In den dritten kommt der Block "stopp".
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] wenn Schaltfliche 77 58 angeklickt
WA N [I7THN Geschwindigkeit *JE3F4

Y >
512

Programmstart

dauerhaft wiederholen

[ wenn Schaltfliche [T angeklickt
setze Motor L5 T A0 [ T8 Geschwindigkeit > §3F3

R

B Geschwindigkeit * 33

So sollte es nun aussehen.

Anwendung gestariet.

Wenn wir das Programm starten, kommt das Bedienfeld. Kurz wird auch eine Meldung angezeigt.

Es startet das Hauptprogramm -und- die drei Unterprogramme.

467



Durch das Driicken mit der Maus auf den jeweiligen Button, wird das jeweilige Unterprogramm
ausgefihrt. Es werden also die Motoren M1 und M2 mit entsprechender Richtung eingeschaltet oder
beide ausgeschaltet.

e~ D

Laufende Prozesse auf dem Controller werden gesioppt.

Wenn man das Bedienfeld tber das X schlie3t oder oben auf Stopp klickt, wird das Programm beendet und
kurz die Meldung angezeigt.
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fischertechnik Scratch Programm

BT Smart Controllerkonfiguration

. N

Oten
| ok Ruutom

{itveer

Hier kommen zum Programm Fernsteuerung 1 noch zwei weitere Buttons dazu. Dazu verschieben wir die
Buttons. Wenn man hintereinander die Buttons neu riiber zieht, werden die Namen einfach mit
fortlaufenden Zahlen markiert remote_button1, remote_button2... damit das Programm sie unterscheiden
kenn. Diesen Namen und Texte einfach tberschreiben. Es sollte nun so aussehen.
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[® wenn Schaltfiiche 'L, angeklickt
setze Motor [FTI TN (778 Geschwindigkeit *§3F3
setze Motor [TV RN ([T Geschwindigkeit » 3F3

[ wenn Schaitfidche [ Bl angekdickt
setze Motor [T N 25080 Geschwindigkeit *J3F3
setze Motor [ETTTTIVEN [Z78M Geschwindigkeit * 3]

[ wann Schaltfiiche [17 8l angeklickt
stoppe Motor [ ET LU IER
stoppe Motor [ EITTINF RN

i wenn Schaitfiiche [[JT7E angekiickt
setze Motor | g
setze Motor |

Wenn man den obersten Block zwei Mal dupliziert, kann man die nach unten ziehen und in "rechts" und
"links" umbenennen.

Programmstart #] wenn Schaitfiiche [ Bl angekiickt
dauerhaft wiederholen setze Motor [T [TIT8 Geschwindigkeit ~ 3 F3
mache setze Motor [T RN [TIT8 Geschwindigkeit * 3173

setze Motor [IET TN (T8 Geschwindigkeit * 373
setze Motor 1TV [I7RH Geschwindigkeit * 3173

setze Motor (1T PRl [[0TRM Geschwindigkeit *E31F]

Nun die Drehrichtung &ndern und...
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Wert andern:

ABBRECHEN

die Geschwindigkeit auf 170 &ndern.

Programmstart
dauerhaft wiederholen setze Motor
setze Motor 1K EB

[ wenn Schaltfisiche [T 3 angeklickt
setze Motor Geschwindigkeit * 3¢
setze Motor [ : Geschwindigkeit * J5F]

¥ wenn Schaltfiiche .0 angeklickt

[ wenn Schaitfiiche {11~ angekiickt
setze Motor M h
setze Motor

[ wenn Schaltfiache [T =

| Geschwindigkeit * §E[}
setze Motor | tM2 - i indigkei

So sollte es nun aussehen.
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B rceo Pre Coseg - o »

Beim Starten des Programms wir das Bedienfeld angezeigt.

Bemerkung: Die Bezeichnung Oben / Unten kommt vom Scratch Programm, weil dort die Pfeil-Tasten auf
der Tastatur genommen wurden. Man kann auch VVorwarts und Ruckwarts nehmen.
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fischertechnik Industriemodell Factory Conv_Belt 9V (Férderband)
Transportband mit zwei Lichtschranken
Fertiges Beispiel unter: Projekt/Neu/ft-Beispiel/Training_models/Factory_Conv_Belt

Ein Beispiel tUr dein neues Projekt auswahlen

Fattory Conv_ Belt

ABBRECHEN VORHERIGE ERSTELLEN

Industriemodell (Fertigmodell) vom FlieRband, hier in der 9V Bauweise. Bild ohne Controller.

Der Minitaster sitzt auf der Riickseite und zahlt die Impulse, wenn sich das Band bewegt. Zwei
Fototransistoren (gelb) und gegeniiberliegend LEDs die dauernd leuchten kénnen.
Man kann das Modell auch mit anderen Controllern betreiben. Man sollte statt des Displays des TXT 4.0 mit

der Anzeigenkonfiguration, dann aber das Bedienfeld auf dem PC nehmen.

Controllerconfiguration

i 06 aEEE

jo:s:]

ou
gt

=8

Die Controllerconfiguration des Programms.
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Anzeigenkonfiguration

@

:

-

-

-

Gesamtansicht des Displays vom TXT 4.0

Anzeigenkonfiguration vom Display des TXT 4.0
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e txt_label_name

. txt_label_version
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Robo Pro Coding Programm
Hauptprogramm

Programmstart
Sl ] TXT M. 03 - Jan .

setze 77 00 auf

dauerhaft wiederholen
mache * falls W TN tet_switch -l checked «

mache + falls & st Fototransistor L2310 IR 708

LA TXT M1 - B dunkel

T count - F R0
setze [F B0 auf  None

Als erstes werden die LEDs eingeschaltet und 1 Sekunde gewartet. Dann werden die Funktionen

»thread read_inputs“ und ,,thread_update* jeweils als eigenstéindiges Unterprogramm laufen gelassen. Die
Variablen ,,maxcount® und ,,count” werden auf ihre Werte gesetzt.

In einer Endlosschleife wird nun der Schalter am Display (Mitte) des TXT 4.0 abgefragt. Falls er geschaltet
ist und die eine Lichtschranke hell und die andere dunkel ist, wird die Funktion ,,f21° ausgefiihrt. Wenn die
erste Lichtschranke dunkel und die zweite hell ist, wird die Funktion ,,f12* ausgefiihrt. Wenn nichts davon
zutrifft, wird der Motor gestoppt, die Variable ,,count” auf null und die Variable i3 auf ,leer*.

Wenn der Schalter am TXT Display nicht geschaltet ist, wird abgefragt ob die Variable ,,s12* wahr ist und
dann wird die Funktion ,,f12° ausgefiihrt. Wenn die Variable ,,s21* wabhr ist, wird die Funktion ,,f21*
ausgefiihrt. Danach werden beide Variablen ,,s12* und ,,s21* auf falsch gesetzt und nach 10 ms die
Endlosschleife wiederholt.
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Zusammenfassung: Erst wird das Programm initialisiert, dann je nach Schalterstellung ,,Automatisch* hin
und her gefahren oder ,,Handsteuerung® per Taster auf dem Display hin oder hergefahren. Gleichzeitig

erfolgt eine Uberwachung, ob das Werkstiick angekommen ist oder nicht. Wenn beide Lichtschranken hell
oder beide dunkel sein sollten, wird der Motor gestoppt. Die Flankenerkennung in ,,i3* wird auf leer gesetzt.

Funktion ,,f12*

—~r
[TTH & istFototransistor (L 0 N 50 700
Y count - T N0
setze Motor ELAA TN [2T8N Geschwindigkeit *J3E3
wisdernole [T7"TEE

" lcount - I B0
sotze " aut  Nome

Hier wird abgefragt ob die Lichtschranken dunkel und hell sind. Wenn ja, wird die Variable ,,count* auf null
gesetzt und der Motor wird rechtsrum laufen gelassen. In einer Schleife wird abgefragt, ob der
Fototransistor hell ist und ob die Bedingung count<maxcount erfullt ist. Wenn eine der Bedingungen nicht
erfiillt ist, wird ,,count™ auf 0 und i3 auf none gesetzt. Jetzt wird gewartet ob die Bedingungen Lichtschranke
hell und count<maxcount ist und wenn eine davon nicht mehr wahr ist, wird der Motor gestoppt.

Zusammenfassung: Das Werksttick wird aus der Lichtschranke herausgefahren und ab da beginnt der
Zahler zu zahlen. Nun lauft das Werkstlick in die zweite Lichtschranke oder es kommt nicht an. Der Motor
wird gestoppt.

Dieselbe Erklarung wie oben, nur mit anderer Fahrtrichtung.
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o 1Y thread_read_inputs

daverhaft wiederholen
mache | * falls hole Mini-Taster A0 staws X0 XN

mache andere [N um RN
gibaus IR

sotze [FI aut hole Mini-Taster £ LA NE R Status
setze [T aut * %= ist Fototransistor Re A NI N U0 E0
sotze [P aur © & ist Fototransistor R XV RN 00
warte (TR * R0

Unabhéngig laufender Thread/Funktion. In einer Dauerschleife wird der Taster mit der Variablen i3
verglichen. Wenn die Bedingung wahr ist, wird die Variable ,,count™ um eins erhoht und auf der Konsole
ausgegeben. Dann werden die Variablen gesetzt, 1ms gewartet und die Schleife wiederholt.

Kurzfassung: Es wird gepriift, ob eine Flanke (Wechsel des Schaltzustandes) des Tasters erfolgt ist. Wenn
ja, wird der Zahler erhoht. Danach wird der neue Zustand des Tasters in ,,i3“ gespeichert, um eine neue
Flanke zu erkennen. Der Zustand der Lichtschranken wird in den Variablen il und i2 gespeichert. Nun wird
die Schleife wiederholt.

Ml L L] thread_update

dauerhaft wiederholen
mache § setze Statusanzeige [Tl o ool aktiv  [TEN
¥ setze Statusanzeige [TLE il 1o el aktiv

ISP <h1>count (J</h1>

$ -

Die ,.thread update* Funktion l4duft unabhingig vom Hauptprogramm. In einer Dauerschleife werden in der
Statusanzeigen die Variablen i1 und i2 angezeigt. Wenn die Bedingung count<maxcount erfllt ist wird
,count™ und der Inhalt der Variablen ,,count” im Display als Text angezeigt. Der Wert der Variablen
,count* wird auf dem Messinstrument angezeigt. Wenn die Bedingung nicht zutrifft, werden ein leeres
Textfeld und ein Messinstrument mit 0 angezeigt. Es wird 400ms gewartet und dann die Schleife beginnt
von vorne.

Zusammenfassung: Es wird der Zustand der Lichtschranken angezeigt. Dann wird der Z&hler auf dem
Display, einmal als Zahlenwert und auf einem Messinstrument ausgegeben. Wenn kein Wert da ist wird
eine leere Anzeige angezeigt — und das alle 400ms von neuem.

wenn Schaltfiiche angeklickt: Ereignis wenn Schaltfiiche angeklickt: Ereignis

Unterprogramme, die beide Taster auf dem Display des TXT 4.0 abfragt und wenn sie angeklickt werden,
wird die entsprechende Variable auf wahr gesetzt.
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Befehlstibersicht der Blécke von Robo Pro Coding

Jeder Controller hat verschiedene Fahigkeiten und somit verschiedene Mdglichkeiten sie zu
programmieren. Der TXT 4.0 hat alle Fahigkeiten und somit alle Befehle und alle Blocke.
Beim RX Controller und dem BT Smart Controller sind die fehlenden Blocke ausgegraut.
Es kann aber sein, das in Zukunft noch andere Befehle dazukommen.

Hinweis:

Unterschiedliche Programmausfiihrung

Es wurde berichtet, dass identische Programme, auf unterschiedlichen Controllern, unterschiedlich laufen.
Im Rahmen dieses Buches, kann ich nur darauf hinweisen, dass dem eventuell so ist. Es gibt fortlaufend
neue Versionen von Robo Pro Coding und der Firmware der Controllern. Ich kann nicht alles selber
ausprobieren und dann im Buch aufnehmen. Es kann also sein, dass manche Sachen schon jetzt behoben
sind und dann die Programme doch gleichlaufen.

Die Ubersichten entsprechen den Reitern, mit deren Farben, in Robo Pro Coding.

Reihenfolge:

TXT 4.0 Controller / Alle Befehle
RX Controller

BT Smart Controller

Befehlstibersicht TXT 4.0/ Alle Befehle
Der TXT 4.0 kann alle Befehle von Robo Pro Coding nutzen.
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Kommunikation
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Ausgegraute Bldcke sind nicht fur den RX Controller nutzbar.

Befehlstbersicht RX Controller
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Kommunikation
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Ausgegraute Bldcke sind nicht fur den BT Smart Controller nutzbar.

Befehlstbersicht BT Smart Controller

Aktoren

B ) sossardwioy exjas

B R inuenaubeyy 18 @

B S ipusajoubew oxes @

O R anenes &

buebsny

o 5] = RULDAY - - LERRUEN

WoxbiioH BRI a3 004

FTT » IR X0 puIMUosaD I J010W 19

(458 woudyon BN 031 0008

WonBipaimyosan IS 1010 9j0y

100 « wanBipupmyases BT RS 1oloW axes

Buebsny

J0J0N : m.h O“x <

18]|0J3u0D Hews 14 . m:__uOU Old OO E

Iyalsiagns|yajegd B2 Iuy02)49Yyosl)

objozuy

491




~ Sensoren

abioH (2)

$20Z oMoy J

asn

J8|j0,uo0) tmEm 19
1yoisiagnsjysjeg

.m:__ooo 0

[ 53 o o> B
(B 0 mormnoosin o )
[rns 3 s o1 B

uaiosuasg

=3 {IUYO3)I9Yosl)

1d 0Oy )

492



~ Verarbeitung 1

19||0Jju0) Yews | g
yaisiagnsiysjag

(@0
O
=
m.
=
D
==

el L Bunjiaqaeiap

B buipo) oud oqou@

=2 )Hjiuyoaliayosy

493



~ Verarbeitung 2

PE0Z Amay b {21

3
©
o
2
o
apod

=
Q
)
=.
- |
@
LY

-c.l- -Eu nﬂlﬂu.c )y

13N

J8|j04u0) tmc_m 19 . m:__uOU
Jyoisiagnsiysjeg

19}eQ

1eqQ

¢ Bunjiaqaesap

0ld OqOy E

E)iuyoalsayosy

494



Kommunikation
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fischertechnik=

Einstieg in Robo Pro Coding

Alle Befehle von Robo Pro Coding mit vielen Beispielen
und zusétzlichen Informationen.

Hilfen und Ubersichten zum Programmieren

Viele Informationen zu den Controllern:
TXT 4.0

RX-Controller
BT Smart — Controller

Such in diesem PDF-Buch nach Stichworten. [CTRL] + F
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