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fischertechnik

Computing

Bevor es losgeht
Montagen

Wichtige Bauteile

Bevor es losgeht

B Herzlich willkommen in unserer ,Computing-Welt”. Unter dem Begriff
.Computing” verstehen wir bei fischertechnik das Programmieren und Steuern
von Modellen tiber den PC.

Der Baukasten ROBO Starter Set bildet den optimalen Einstieg in dieses
Thema. Du kannst 8 verschiedene Modelle, vom Héndetrockner (ber eine
Parkhausschranke bis hin zum SchweiBroboter, mit Hilfe der
Bauanleitung in kiirzester Zeit aufbauen. Uber das ROBO 1/0-Extension
verbindest du die Modelle mit dem PC. (Anmerkung: du kannst auch das

ROBO Interface Art.-Nr. 93293 verwenden). SchlieRlich programmierst du die Modelle schnell und
einfach mit der grafischen Programmiersoftware ROBO Pro.

Die folgende Einfiihrung soll dir helfen, dich in der Computing-Welt schnell zurecht zu finden. Sie zeigt
dir zunéchst, wie du am Anfang vorgehen solltest und was du nacheinander tun musst. Des weiteren
findest du hier Programmieraufgaben fiir alle Modelle des Baukastens. Natirlich fehlen zu diesen
Aufgaben auch Tipps fir die richtige Losung nicht. Es wird genau beschrieben, wie du die Modelle mit
der Software ROBO Pro programmierst. Du wirst sehen, das macht unheimlich SpaR. Also nichts wie los.

M Was ist in dem Baukasten enthalten?

Zunéchst einmal findest du zahlreiche fischertechnik-Bausteine, einen Motor, Lampen und Sensoren,
sowie eine farbige Bauanleitung zum Bau von 8 verschiedenen Modellen. Damit beschaftigen wir uns
zundchst.

Wenn du die Bausteine alle ausgepackt hast, musst du einige Komponenten zuerst montieren, bevor du
loslegen kannst (z. B. Kabel und Stecker). Welche das genau sind, ist in der Bauanleitung unter
.Montagetipps” beschrieben. Erledige das am Besten gleich als Erstes.

Motor

Dieser Motor treibt die fischertechnik Modelle an. Er wird mit einer Spannung von
9 Volt—= (Gleichspannung) betrieben. Die maximale Leistung liegt bei ca.
1,1 Watt bei einer Drehzahl von 7000 Umdrehungen pro Minute.

Getriebe

Auf den Motor wird ein Getriebe gesteckt, das die Drehzahl heruntersetzt.

Die Untersetzung betrdgt einschlieBlich der Motorschnecke und dem Zahnrad mit der Abtriebswelle
64.8:1.

Im Baukasten sind zwei verschiedene Lampen enthalten:

Kugellampe

Das ist eine Gliihlampe fir eine Spannung von 9V== und mit einem Stromverbrauch von ca. 0,1A
(Ampere).
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Linsenlampe

In diese Lampe ist eine Linse eingearbeitet, die das Licht biindelt. Sie sieht der Kugellampe sehr ahnlich.
Du musst aufpassen, dass du sie nicht verwechselst. Zur besseren Unterscheidung ist der Stecksockel
dieser Lampe grau, wahrend die Kugellampe einen weilen Sockel besitzt. Die Linsenlampe benttigst du
zum Bauen einer Lichtschranke. Technische Daten: 9V — / 0,15A

Fototransistor

Man bezeichnet den Fototransistor auch als ,Helligkeitssensor”. Das ist ein ,Fiihler”, der auf Helligkeit
reagiert.

Er bildet bei einer Lichtschranke das Gegenstiick zur Linsenlampe. Bei groRer Helligkeit, also wenn der
Transistor von der Linsenlampe angestrahlt wird, leitet er Strom. Wird der Lichtstrahl unterbrochen,
leitet der Transistor keinen Strom.

Achtung: Beim Anschluss des Fototransistors an die Stromversorgung musst du auf die richtige Polung

achten: Rot = Plus

Taster
Der Taster wird auch Beriihrungssensor genannt. Beim Betétigen des roten Knopfes wird mechanisch
ein Schalter umgelegt, es flieft Strom zwischen den Kontakten 1 (mittlerer Kontakt) und 3. Gleichzeitig

wird der Kontakt zwischen den Anschltissen 1 und 2 unterbrochen. So kannst du den Taster auf zwei
verschiedene Arten verwenden:

Als ,SchlieRer";

Kontakte 1 und 3 werden angeschlossen.

Taster gedriickt: Es flief8t Strom.

Taster nicht gedriickt: es flieRt kein Strom 3
—30

Als ,Offner™: c 16
20 !

Kontakte 1 und 2 werden angeschlossen.
Taster gedriickt: Es flieft kein Strom.
Taster nicht gedriickt: Es fliet Strom.

NTC-Widerstand [ f
Bei diesem Bauteil handelt es sich um einen Wédrmesensor,
& mit dem man Temperaturen messen kann. Bei 20°C betragt der
Widerstand 1,5k€ (kilo-Ohm). NTC bedeutet Negativer Temperatur
Coeffizient. Das heift einfach, dass der Widerstandswert mit steigender Temperatur sinkt.
Die Informationen, die uns die Sensoren liefern (z. B. hell/dunkel, gedriickt/nicht gedriickt,

Temperaturwert) kann man, wie wir spater noch sehen werden, iiber das Interface an den PC
weiterleiten und dann mit Hilfe der Software z. B. einen Motor so programmieren, dass er eine Tir

offnet, sobald die Lichtschranke unterbrochen wird.

Bevor es losgeht
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Interface und Software

Erste Schritte beim

Programmieren

Bevor es losgeht gl fischertechnikz

M Bevor du anfangst Modelle zu bauen und Programme zu erstellen, musst du die Steuerungssoftware
ROBO Pro auf deinem PC installieren und danach das Interface ,ROBO 1/0-Extension” iiber die USB-
Schnittstelle an deinen Rechner anschlieRen.

Wie das geht, ist im ROBO Pro-Handbuch in den Kapiteln 1 und 2 ausfiihrlich beschrieben. Gehe jetzt
genau danach vor, und es diirfte dir ohne Schwierigkeiten gelingen Software und Interface zum Laufen
zu bekommen. Wenn das ROBO |/0-Extension zum ersten Mal am PC angeschlossen wird, muss der
zugehdrige USB-Treiber installiert werden. Dies funktioniert genauso wie beim ROBO Interface und ist
im ROBO Pro-Handbuch im Kapitel 1.2 beschrieben. Fiir das ROBO 1/0-Extension benétigst du noch eine
fischertechnik-Stromversorgung mit einer Spannung von V== und einer Stromstérke von 1000mA
(z. B. Energy Set oder Accu Set). Viel Erfolg jetzt beim Installieren und AnschlieRen von Software und
Interface. Danach geht es hier weiter.

M Nachdem nun Hard- und Software funktionieren,
geht es endlich los mit dem Programmieren.
Auch dazu verwenden wir erst einmal
wieder das ROBO Pro-Handbuch.
Einen besseren Einstieg in die
Programmierung als dort in den Kapiteln 3
und 4 beschrieben, gibt es nicht. Deshalb greifen wir
an dieser Stelle einfach darauf zuriick. Arbeite diese beiden Kapitel sorgféltig durch.

Zum Testen des ersten Steuerungsprogramm, das du dort entwickelst, kannst du das Modell
.Motorsteuerung” des Baukastens ROBO Starter verwenden.

Baue dieses Modell mit Hilfe der Bauanleitung auf und teste dein erstes Programm damit.
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B Nachdem du die Kapitel 3 und 4 des ROBO Pro-Handbuchs durchgelesen hast, kannst du jetzt schon Prog rammier—
einige Modelle des Baukastens ROBO Starter programmieren. Deshalb wollen wir auch sofort loslegen.

Immer, wenn du ein Modell fertig gebaut und verkabelt hast, priife mit Hilfe des Interfacetests, ob am aufgaben

Interface alle Aus- und Eingénge richtig angeschlossen sind und die o

Teil 1

Sensoren, Motoren und Lampen richtig funktionieren.

M In deiner Schule wurden auf der Handetrockner

Toilette neben den Waschbecken
neue Handetrockner installiert. Diese
sind mit einer Lichtschranke versehen, tiber die
man den Lifter ein- und ausschalten kann. Baue
zundchst das Modell wie in der Bauanleitung beschrieben auf.

Aufgabe 1:
Der Handetrockner soll nun so programmiert werden, dass, sobald die Lichtschranke
unterbrochen wird, der Liifter ein- und nach 5 Sekunden wieder ausgeschaltet wird.

Programmiertipps:

¢ Schalte im Programmablauf zuerst die Lampe fiir die Lichtschranke am Ausgang M2 ein.

* Danach wartest du eine Sekunde, damit der Fototransistor Zeit hat, auf das Licht zu reagieren. Erst
dann funktioniert die Lichtschranke richtig.

* Dann fragst du den Fototransistor am Eingang |1 ab. Ist der Wert 1 (Lichtschranke nicht unterbrochen),
soll der Eingang in einer Schleife dauernd abgefragt werden.

 Sobald der Wert 0 wird (Lichtschranke unterbrochen), schaltest du den Motor M1 ein und nach 5
Sekunden wieder aus.

e Danach soll wieder der Fototransistor abgefragt werden usw.

O | Starte dein Programm mit dem Start-Button und priife, ob es wie gewiinscht funktioniert. Wenn ja, bist
—=1 du auf dem besten Weg ein professioneller ROBO Pro-Programmierer zu werden.

Funktioniert es noch nicht, versuche herauszufinden woran es liegt:

¢ Mit dem Interfacetest kannst du {berpriifen, ob alle Ein- und Ausgédnge funktionieren und richtig
angeschlossen sind.

 \Wahrend das Programm l&uft, kannst du dem Programmablauf anhand der rot markierten Bausteine
folgen. Damit kannst du schnell erkennen, wo sich ein Fehler eingeschlichen hat.

® Zuletzt kannst du dein Programm mit dem fertigen Beispielprogramm ,Héandetrockner 1.rpp” vergleichen,
das sich im Verzeichnis: C:\Programme\ROBO Pro\Beispielprogramme\ROBO Starter oder

C:\Programme\ROBO Pro\Beispielprogramme\Computing Starter befindet.
Nachdem diese Hirde genommen ist, wollen wir die Aufgabenstellung etwas verandern:
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Aufgabe 2:

Dem Rektor, der stets darauf bedacht ist Energie zu sparen, geféllt es nicht, dass der
Héndetrockner immer noch eine gewisse Zeit weiterlauft, obwohl die Hande bereits
trocken sind. Er fordert dich auf, das Programm so zu gestalten, dass der Liifter

; ‘/}; abschaltet, sobald die Hande zuriickgezogen werden. Kein Problem fiir dich, oder?
=~

Programmiertipps:

* Wie im ersten Programm fragst du mit einer Verzweigung den Fototransistor 11 ab. Ist der Wert 0,
schaltest du den Motor M1 ein, ist der Wert 1, schaltest du den Motor M1 aus usw.

¢ Auch zu dieser Aufgabe gibt es fiir den Notfall ein fertiges Programm
Handetrockner Z.rpp”.

Ampel B Vor eurem Haus wurde eine Ampel aufgestellt. Da der Monteur von der
Ampelfirma sehr unter Zeitdruck steht, bietest du ihm an, die
Programmierung der Ampelsteuerung fiir ihn zu
iibernehmen.

Der Mann erklart dir, wie die Steuerung
funktionieren soll. Baue aber zuerst das Modell auf.

Aufgabe 1:

® Die Ampel soll zunachst auf Griin stehen.

@ Wird der Taster 11 von einem FuBgénger gedriickt, soll die Ampel 3 Sekunden
spéter auf gelb und nach weiteren 4 Sekunden auf Rot wechseln.

® Die Rotphase soll 10 Sekunden dauern, die anschlieBende Rot-Gelb-Phase
3 Sekunden.

® Dann soll es wieder Griin werden.

Programmiertipps:
¢ Die verschiedenen Lampen gehdren zu folgenden Interfaceausgangen:

Rot — M1
Gelb — M2
Griin — M3

* Schalte die Lampen so hintereinander ein und aus, dass der gewiinschte Ablauf zustande kommt.
* Beispielprogramm:  C:\Programme\RoboPro\Beispielprogramme\ROBO StarteAmpel1.rpp oder
C:\Programme\RoboPro\Beispielprogramme\Computing Starte\Ampel1.rpp

Teil 1 G
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Aufgabe 2:
Am néchsten Tag ruft dich der Monteur der Ampelfirma an. Er hat vergessen dir etwas
zu sagen:

In dem Schaltkasten auf dem Gehweg befindet sich ein Schalter 12. Wenn der betétigt
wird soll die Ampel auf gelbes Blinklicht schalten.

Du sicherst dem Monteur zu, diese Funktion noch schnell in dein Programm zu
integrieren.

=l

Programmiertipps:

* Frage mit einer weiteren Verzweigung den Eingang 12 ab. Wird der Taster |12 gedriickt, verzweigt der
Ablauf zum Blinklicht. Ansonsten lauft die Ampelsteuerung wie in Aufgabe 1 ab.

e Das Blinklicht erhalst du durch Ein- und Ausschalten der Lampe M2 im Zeitabstand von 0,5 Sekunden.
Verwende dazu ein Unterprogramm. Wie man ein Unterprogramm erstellt, kannst du im Kapitel 4 des
ROBO Pro-Handbuchs nachlesen.

¢ Beispielprogramm: Ampel2.rpp. Versuche aber, bevor du nachschaust, erst einmal selbst auf die
Lésung zu kommen. Viel Erfolg!

M Der Supermarkt, in dem du stundenweise hilfst die Regale
einzurdumen, hat eine neue Eingangstiir bekommen. Fiir diese muss
jetzt noch die Steuerungssoftware erstellt werden. Der
Filialleiter weill, dass du Experte im
Programmieren bist und bittet dich das zu
iibernehmen. Zunachst baust du aber das
Modell auf.

% Aufgabe 1:
~ A

Wenn der Taster I3 gedriickt wird, soll sich die Tiir 6ffnen und nach 5 Sekunden
wieder schlieBen.

Schiebetiir

Programmiertipps:

 Zuerst schliefft du die Tir. Sie befindet sich dann in lhrer Ausgangsposition.
e Frage danach den Taster I3 ab. Wird er betéatigt, soll sich die Tir 6ffnen.

* Nach 5 Sekunden schlieRt du die Tiir wieder.

* Beispielprogramm: Schiebetiir1.rpp

Teil 1
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Aufgabe 2:
Deine Tiirsteuerung funktioniert hervorragend. Es hat sich jedoch ein Kunde das Bein
in der Tiir einklemmt. Er ist genau in dem Moment durch die Tiir gegangen, als sie
geschlossen wurde. Du beschlieBt deshalb das Programm etwas zu verbessern. Die
Tiir verfiigt namlich iiber eine Lichtschranke. Die soll verhindern, dass die Tiir schlieBt
wenn gerade jemand durchgeht. Du willst das Programm so erweitern:
1. Die Tiir darf nur schlieBen, wenn die Lichtschranke frei ist (nicht unterbrochen).
2. Die Tiir soll sich wieder 6ffnen, wenn wahrend des SchlieRens die Lichtschranke
unterbrochen wird.
3. Die geschlossene Tiir soll sich auch ohne Knopfdruck dffnen — und zwar sobald
die Lichtschranke unterbrochen wird. &\ .

A
/\\\\\\\\

=L

Programmiertipps:

e Schalte zuerst, genau wie zuvor beim Héndetrockner, die Lampe fir die Lichtschranke ein und warte
eine Sekunde, bevor der Ablauf weitergeht.

e Frage (berall dort, wo es notwendig ist, den Fototransistor ab und 6ffne die Tir, wenn der
Fototransistor den Wert O liefert.

* Fertiges Projekt: SchiebetiirZ.rpp

Geschafft! Dein Chef ist stolz auf dich! Die Tiir funktioniert jetzt tadellos und absolut sicher.

Teil 1 KN fischertechnikc
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M Bevor du dich an den zweiten Teil der Programmieraufgaben wagst, solltest du wieder das ROBQ Pro- P rog ramm i er-
Handbuch zur Hand nehmen.

aufgaben
Teil 2

Arbeite dort das Kapitel 5 sorgfaltig durch. Schalte in ROBO Pro auf Level 3 um.

Langsam werden die Programmieraufgaben etwas anspruchsvoller. Wir verwenden Analogeingédnge,
Bedienelemente, Operatoren und Variablen.

Wenn du das ROBO Pro-Handbuch aufmerksam liest, wird es dir spater leicht
fallen damit umzugehen.

B Bei euch zu Hause wurde eine neue
Klimaanlage installiert. Natirlich hast
du den Installateur sofort gefragt, wie
die Temperaturregelung funktioniert. Er hat
dir bereitwillig erkldrt, dass ein Temperaturfiihler
stetig die vorhandene Temperatur misst. Sobald ein oberer
Grenzwert (iberschritten wird, schaltet die Kiihlung ein. Wird hingegen
ein unterer Grenzwert unterschritten, schaltet die Kiihlung aus und die Heizung ein. Nun willst du
anhand des Modells ,Temperaturregelung” versuchen, ebenfalls einen solchen Regelkreis zu
programmieren. Baue zuerst das Modell.

/3 Temperaturregelung

Aufgabe:

® Die Heizung wird simuliert durch die Linsenlampe M2.

® Als  Kiihlaggregat” dient das Gebldse am Ausgang M1.

@ Zur Temperaturmessung verwenden wir den NTC-Widerstand am Eingang AX.

® Programmiere das Modell so, dass oberhalb einer bestimmten Temperatur die
Heizung aus- und das Gebldse einschaltet. Dieses soll so lange kiihlen, bis ein
unterer Grenzwert erreicht ist. Dann soll das Gebldase aus- und die Heizung
eingeschaltet werden.

® Der aktuelle Wert des Analogeingangs soll an einem Messgerat und einer
Textanzeige ausgegeben werden.

KR Teil 2
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AY [+~ Hauptpro
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Programmiertipps:

® Beachte: Der Widerstandswert des NTC-Widerstands sinkt mit steigender Temperatur. Der obere
Temperaturgrenzwert ist also der kleinste Wert von AX. Bei diesem Grenzwert soll das Gebldse
einschalten. Der untere Temperaturgrenzwert ist der grote Wert von AX. Bei diesem Grenzwert soll
die Heizung einschalten.

* Welchen Wert AX bei Zimmertemperatur besitzt, kannst du mit dem Interfacetest herausfinden. Da
schaltest die Lampe M2 ein und beobachtest, wie weit der Wert nach unten geht. Dann schaltest du
das Gebldse ein und findest heraus, wie weit der Wert ansteigt. Dementsprechend wahlst du die
Grenzwerte fiir Heizen und Kiihlen aus.

* Zeige den Wert des Analogeingangs in deinem Programm mit einer Textanzeige und/oder mit einem
Messgerat an (siehe auch ROBO Pro-Handbuch Kapitel 8.1)

e Beispielprogramm: Temperaturregelung.rpp

M Die Werkstatt nebenan hat in eine
hochmoderne Maschine zum Ausstanzen
von Blechteilen investiert. Die Maschine ist bereits
aufgestellt. Leider soll der Programmierer, der die Anlage in
Betrieb nimmt, erst in zwei Wochen erscheinen. Da die Werkstatt die
Maschine sehr dringend benotigt, fragt dich der Besitzer, ob du nicht in der Lage

waérst, die Maschine zum Laufen zu bringen. Da du inzwischen schon ziemlich viel Erfahrung beim
Programmieren gesammelt hast, versprichst du ihm, die Anlage bis Morgen zum Laufen zu bringen.
Baue aber zuerst das Modell Stanzmaschine mit Hilfe der Bauanleitung auf.

Aufgabe 1:

@ Die Maschine soll ein Teil in einem Arbeitsgang mit 4 Hiiben ausstanzen.

® Sie darf nur starten, wenn der Bediener beide Taster I3 und 14 betétigt (so genannte
Zweihandbedienung) und gleichzeitig die Lichtschranke nicht unterbrochen ist.

@ Wird die Lichtschranke wéhrend eines Arbeitsganges unterbrochen, stoppt die
Maschine.

Programmiertipps:

* Fiir die gleichzeitige Abfrage der Eingdnge 12 (Lichtschranke), 13 und |4 (Taster) verwendest du die
orangenen Eingangselemente und eine UND-Verkniipfung (siehe auch ROBO Pro-Handbuch
Kapitel 5.7).

e Zum Zahlen der 4 Hiibe verwendest du das Element Zahlschleife.

® Beispielprogramm: Stanzmaschinel.rpp

Teil 2 N fischertechnik =
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Aufgabe 2:

= Um den Werkstatthesitzer so richtig zu beeindrucken, erweiterst du das Programm so,
«—A~= dass man iiber einen Schieberegler die Anzahl der Hiibe fiir einen Arbeitsgang
einstellen kann und auBerdem noch die Anzahl der gefertigten Teile angezeigt wird.

Programmiertipps:

¢ Mit Hilfe von Variablen zéhlst du die Hiibe und die gefertigten Teile.

* Unter den Bedienelementen, die im ROBO Pro-Handbuch in Kapitel 8 beschrieben sind, findest du den
Schieberegler um die Anzahl der Hiibe einzustellen.

* Beispielprogramm: Stanzmaschine2.rpp

M Néchsten Samstag soll in
der Stadt das neue Parkhaus
ertffnet werden. Heute wurde
die Schranke fiir die Zufahrt eingebaut.
Da inzwischen bekannt ist, dass du der beste Programmierer der Stadt bist, hat man dich gebeten, die
Programmierung zu (ibernehmen. Natiirlich bist du stolz darauf und machst dich sofort an die Arbeit.
Baue das Modell auf.

Parkhausschranke

Aufgabe 1:

® Durch Betétigen des Tasters I3 soll die Schranke geoffnet werden.

@ Ist die Schranke offen, leuchtet die Ampel griin.

@ Erst wenn die Lichtschranke passiert wurde, springt die Ampel auf Rot
und die Schranke schlieBt wieder.

Programmiertipps:

* Schreibe zum Offnen und SchlieRen der Schranke jeweils ein Unterprogramm ,Auf” und ,Zu".

e Schalte im Programmablauf als Erstes die Lampe fiir die Lichtschranke ein (M4) und danach die Ampel
auf Rot (M2).

Aufgabe 2:

@® Das Parkhaus soll am Erdffnungstag fiir prominente Géste freigehalten werden.

@ Dazu erhalten die Parkberechtigten eine geheime Zahlenkombination mit 3 Ziffern.
@ Nur bei Eingabe des richtigen Codes darf sich die Schranke dffnen.

@ Die Zahlen sollen mit Hilfe eines Bedienfelds eingegeben werden.

@ Es sollen die Ziffern 1-6 zur Auswabhl stehen. Der richtige Code soll lauten: 352,
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Programmiertipps:

* Fiir das Codeschloss verwendest du am Besten ein eigenes Unterprogramm.

* |n Kapitel 5.7 des ROBO Pro-Handbuchs sind einige Mdglichkeiten beschrieben, wie ein Codeschloss
aufgebaut werden kann.

» Uber 6 Knipfe wird der Code eingegeben.

e Uber einen Befehl ,Text” und ein Anzeigeelement kannst du eine Meldung ausgeben, ob der
eingegebene Code richtig oder falsch war.

* Beispielprogramm: Parkhausschranke2.rpp

SchweiRroboter M Die bereits zuvor erwdhnte Werkstatt hat sich jetzt auch noch einen
Schweilroboter zugelegt. Da der Besitzer begeistert war, wie du
neulich  seine  Stanzmaschine
programmiert hast, kommt er

auch jetzt wieder mit der Bitte
®. auf dich zu seinen
Schweilroboter in Gang zu setzen.
Baue zuerst das Modell gemal8 der Bauanleitung auf.

Aufgabe:

@ Der Roboter soll an drei verschiedenen Positionen jeweils an einem
Metallgehéduse den Deckel mit einem Schweipunkt fixieren.

® Die SchweiBelektrode wird durch eine Linsenlampe simuliert, die drei
Metallgehause durch gelbe Bausteine.

@ Der Roboter soll die 3 Positionen nacheinander anfahren und an jeder Position eine
SchweiBung durchfiihren.

® Danach soll er in seine Ausgangsposition zuriickkehren und wieder von vorne
beginnen.

3

Programmiertipps:
e Fahre den Roboter zundchst in seine Ausgangsposition.
ﬂ |2 ‘/ e Zum Anfahren der verschiedenen Positionen verwendest du das Element Impulsz&hler:
* Wie viele Impulse fiir welche Position ben6tigt werden probierst du einfach aus.
Impulszéhler e Fiir den Schweilvorgang verwendest du ein Unterprogramm in dem du die Lampe mehrmals blinken

ldsst.
* Beispielprogramm: Schweissroboter.rpp

Teil 2 fischertechni
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B Mit etwas Phantasie kannst du dir zu den Modellen des Baukastens ROBO Starter sicherlich noch Wie geht es
weitere Aufgabenstellungen ausdenken und die Programme dazu schreiben. So z.B. kénnte der

Schweilroboter noch an einer vierten Position schweillen, oder die drei vorhandenen Positionen in einer we ite r?

anderen Reihenfolge mehrmals anfahren. Mit einigen zusétzlichen Bauteilen kdnntest du z. B. die Ampel
zu einer ganzen Stralenkreuzung mit einer umfangreichen Ampelsteuerung ausbauen. Lass dir einfach
etwas einfallen, Maglichkeiten gibt es noch viele.

B Im ROBO Pro-Handbuch sind in den Kapiteln 7 und 8 alle Programm- und Bedienelemente
beschrieben. Diese Kapitel sind als Nachschlagewerk sehr hilfreich. Lesen lohnt
sich!

B Dann gibt es auch noch weitere Computing-Baukésten von
fischertechnik. Im ROBO Mobile Set sind 7 fahrbare Roboter und ein
Laufroboter enthalten. Diese kann man so programmieren, dass sie
z. B. Hindernissen ausweichen oder nicht vom Tisch fallen.

W Mit dem Baukasten Industry Robots Il I&sst sich unter anderem ein
Greifroboter mit drei Bewegungsachsen bauen, der iber ein so genanntes
Teach-In Programm ganz einfach mit der Maus gesteuert werden kann. Dabei merkt er sich die
angefahrenen Positionen und kann den gespeicherten Ablauf automatisch wiederholen.

M Die Modelle des Baukastens ROBO Starter kdnnen auch mit dem ROBO Interface
betrieben werden. Dieses besitzt einen eigenen Speicher, auf den man die ROBO Pro-
Programme laden kann, damit das Modell auch unabhadngig vom PC funktioniert. An dieses
Interface kann das ROBQ 1/0-Extension als Erweiterungsmodul angeschlossen werden. Damit
lasst sich die Anzahl der Ein- und Ausgange des ROBO Interface vergrdRern. Insgesamt kdnnen
bis zu 3 ROBO I/0-Extension an ein ROBO Interface angeschlossen werden.

M Dariiber hinaus kann das ROBO Interface mit Hilfe des ROBO RF Data Link
tiber Funk mit dem PC oder anderen ROBO Interfaces kommunizieren. Dies
ist besonders fiir mobile Modelle interessant, die dann z. B. miteinander
FuRball spielen kinnen.

M Selbstverstandlich lassen sich auch Modelle verschiedener Baukésten
kombinieren und es entstehen immer neue, umfangreichere Modelle und
Programmieraufgaben. Die Mdglichkeiten des fischertechnik-Computing-
Systems sind nahezu unbegrenzt.
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