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[Helligkeit als Fkt. des Abstandes




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Roboter fahrt vorwarts:
Motor A und C an

Ll




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

So lange bis Taster
an 1 gedrickt




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Jetzt Richtungsumkehr der
beiden Motoren A und C




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Rotationssensor an 3
wird auf O gesetzt




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Lichtsensor an 2
wird Daten in roten
DatenspTicher ablegfn




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Rotationssensor an 3
wird Daten in grinen
Datenspeicher fblegen l




[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

$ @ @ @ Die Daten werden im

Abstand von 0,1 s
aufgenommen



[Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Sobald Taster an 1 gedrlckt
Motoren aus und Messung beenden




Upload der Helligkeit
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Upload des Rotationssensors
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Darstellung beider Reihen
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Speichern der Werte in Txt-Datel
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Sawve fs,..

Project Library
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Export nach Excel

Textkonvertierungs-Assistent - Schritt 1 von 3

Der Textkonvertierungs-Assistent hiat erkannt, dass Ihre Daten mit Trennzeichen versehen sind,
Wenn alle Angaben karrekk sind, klicken Sie auf "Weiter ', oder wéhlen Sie den korrekken Datentyp,

Urspriinglicher Datentyp

Wahlen Sie den Dateityp, der Ihre Daten am besten beschreibt:
(% Getrennt - Zeichen wie 2.8, Kommas oder Tabstopps trennen Felder (Excel 4.0-Standard).
" Feste Breite - Felder sind in Spalten ausgerichtet, mit Leerzeichen zwischen jedem Feld,

Import beginnen in Zeile: |1 —“3 Dakeiursprung: |MS-DDS (PC-8) l]
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Import nach Excel
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Auswertung in Excel
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alternativ: doppelt log. Darst.

Fle Edt Project Help

Fle Edt Project Help
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alternativ: doppelt log. Darst.

File Edit Project Help File Edit Praject Help

Upload - Data Set 3
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Schleifen

1.) For-To-Schleife

2.) While-Do-Schleife [SSi i — o~

“ ...... ‘

3.) If-Then-Else
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4.) If-Then




Tasks

Robolab ist multitasking-fahig :
Mehrere Tasks kdnnen parallel abgearbeitet werden

Aufspaltung in 2 parallele Tasks

Jeder Task hat sein eigenes Ende




Tasks

Ubung:
StoRstange mit 2 Sensoren
1. Task Uberwacht linken Sensor, 2.Task Uberwacht rechten Sensor




Container

ﬁ X = Lichtwert(Portl)
AE_Ea ﬁ‘h X=X-10
allu ] Ton( X ; 0,5s)
C e mm
[ S — X = o

Lichtwert 29 41 37 52 32
Frequenzwert 290 410 370 520 320
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Container

Ubung:
Je heller, umso langer ist die Fahrt
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Subroutine

Definition ( kein Start) der Subroutine

Aufruf der Subroutine
|

! !
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Subroutine

Was liefert dieses Programm ?

Nachteil: Subroutine nur fur
aktuelles Programm nutzbar

= Unterprogramme (Subvi)



Subroutine

Ubung:
Roboter fahrt ein Quadrat, 90°-Drehung als Subroutine

B0



Unterprogramme erstellen

Will man Subroutinen auch fir andere Programme einsetzen ...

------------------- L s P
L 45 X . L‘ s

IIndao Wiring Ckrl+Z
Redo Replace Crrl+5hife+2

Zuk Chrl+
Copy kel
Paste Chel+y
Clear

Scale Object with Panel

Remaove Broken Wires  Chrl+B

Speichern in C:\Programme\robolab\Engine\USER.LIB



Speichern unter aussagekraftigem Namen

Unterprogramme speichern

Will man Subroutinen auch fur andere Programme einsetzen ...
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Unterprogramme aufrufen

Will man Subroutinen in anderen Programme einsetzen
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Unterprogramme bearbeiten

Jiagram

Shiowe Controls Palette
Show Tools Palette
Shiow Error List

_ File E|:||I: Qperate Projects Windom Help
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Full Size

= AB4s, vi Block Diagram *
=  AB4s.vi Front Panel *
Mavigatelll, vi

Program 3 [Your Program [02 0
Program 3 [Your Program [020
ProgramLevels, pgf

Subroutine 02092006 19-01-3

Show Block Diagramm
Kann jetzt bearbeitet werden



Unterprogramme

Ubung:
Roboter fahrt ein Quadrat, 90°-Drehung als Unterprogramm (mit Icon)

B0



Unterprogramme mit Parameter

liefert Unterprogramm mit
Parametertbergabe



[Unterprogramme mit Parameter ]

Ubung:
Erstelle das Icon ,,Drehung“ mit Parameter Drehwinkel ( Tipp: Container)




