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Helligkeit als Fkt. des Abstandes



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Beginn



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Roboter fährt vorwärts:
Motor A und C an



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

So lange bis Taster
an 1 gedrückt



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Jetzt Richtungsumkehr der
beiden Motoren A und C



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Rotationssensor an 3
wird auf 0 gesetzt



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Lichtsensor an 2
wird Daten in roten
Datenspeicher ablegen



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Rotationssensor an 3
wird Daten in grünen
Datenspeicher ablegen



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Die Daten werden im
Abstand von 0,1 s
aufgenommen



Helligkeit als Fkt. des Abstandes

Sobald Taster an 1 gedrückt
Motoren aus und Messung beenden



Upload der Helligkeit



Upload des Rotationssensors



Darstellung beider Reihen



Speichern der Werte in Txt-Datei



Export nach Excel



Import nach Excel



Auswertung in Excel



alternativ: doppelt log. Darst.



alternativ: doppelt log. Darst.



Schleifen

1.) For-To-Schleife

2.) While-Do-Schleife

3.) If-Then-Else

4.) If-Then



Tasks

Robolab ist multitasking-fähig :
Mehrere Tasks können parallel abgearbeitet werden

Aufspaltung in 2 parallele Tasks

Jeder Task hat sein eigenes Ende



Tasks

Übung:
Stoßstange mit 2 Sensoren

1. Task überwacht linken Sensor, 2.Task überwacht rechten Sensor
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Container

A

C

1

29 41 37 52 32

X = Lichtwert(Port1)
X=X·10
Ton( X ; 0,5s)

X =

290 410 370 520 320

Lichtwert

Frequenzwert

Beginn Ende



Container

Übung:
Je heller, umso länger ist die Fahrt

A

C

1

37 3,7s



Subroutine

Definition ( kein Start) der Subroutine

Aufruf der Subroutine



Subroutine

Was liefert dieses Programm ?

Nachteil: Subroutine nur für
aktuelles Programm nutzbar

 Unterprogramme (Subvi)



Subroutine

Übung:
Roboter fährt ein Quadrat, 90°-Drehung als Subroutine



Unterprogramme erstellen

Will man Subroutinen auch für andere Programme einsetzen …

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



Unterprogramme speichern

Will man Subroutinen auch für andere Programme einsetzen …

Doppelklick öffnet Unterprogramm

Speichern unter aussagekräftigem Namen



Unterprogramme aufrufen

Will man Subroutinen in anderen Programme einsetzen

Doppelklick

Auswahl
Verwenden



Unterprogramme bearbeiten

Show Block Diagramm

Kann jetzt bearbeitet werden



Unterprogramme

Übung:
Roboter fährt ein Quadrat, 90°-Drehung als Unterprogramm (mit Icon)



Unterprogramme mit Parameter

Unterprogramm erstellen

liefert Unterprogramm mit
Parameterübergabe



Unterprogramme mit Parameter

Übung:
Erstelle das Icon „Drehung“ mit Parameter Drehwinkel ( Tipp: Container)


