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WAS IST EIN ,MIKROCONTROLLER*?

Ein Mikrocontroller ist..

... ein kleiner Computer.

Er enthalt:
_Mikroprozessor

_ggf. Speicher (RAM, Flash)
_keine Tastatur oder Maus
_kein Bildschirm

Eingabe: Sensoren
Ausgabe: Steuerung von Aktoren

Programmentwicklung:

_am PC/Tablet/Smartphone
_Ubertragung via USB, Bluetooth oder WLAN RObOtiCS TXT Controller
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256 MB RAM
128 MB Flash
Bluetooth 2.1
WLAN 2.4/5 GHz

32-bit ARM
Cortex A8
Cortex M3
600 MHz
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32-bit 2,5 kB RAM
ATmega32u4 32 kB Flash
16 MHz
4 PWM-
Ausgange
4 Zahler-
Eingange

8 Analog-
Eingange
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SENSOREN UND AKTOREN
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DIGITALE SENSOREN

.’ i’?”> ~ Fotodiode/-transistor
/ Reed-Kontakt

IR-Spursensor

Taster




ANALOGE SENSOREN -

Fotowiderstand (LDR) [@msn-~
(Light Dependent Resistor)

NTC-Widerstand
(Negative Temperature —
Coefficient Thermistor)
Farbsensor
Potentiometer
Abstandssensor

(Ultraschall-Sensor)




AKTOREN

Motor,
Encodermotor

‘ 3/2-Wege Magnetventil

Elektromagnet ' LED
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ROBO PRO
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UBUNG 1: AUSWERTUNG VON EINGABEN

Ultraschallsensor

o=

Zeige den Wert des Ultraschallsensors an

Werte den Abstand mit der Oszilloskop-Funktion aus
Programmiere eine Alarmanlage

Programmiere eine Flachenberechnung
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UBUNG 2: STEUERUNG VON AKTOREN

Encodermotor

1. Starte und stoppe den Encodermotor auf
Tastendruck und zeige den Wert des Counters an

2. Lasse den Encodermotor automatisch dieselbe
Zahl an Impulsen zuruckdrehen
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Einfihrung in ROBO Pro

Die grafische Programmiersparche und -umgebung ROBO Pro wird von fischertechnik seit iber 20 Jahren (weiterentwickelt. ROBO Pro ist eine Programmiersprache, die sich hervorragend fiir Programmieranfanger eignet, mit
der sich aber auch komplexere Programmieraufgaben meistern lassen: Sie beherrscht alle Programmflussbefehle hoherer Programmiersprachen, wird wie ein Programmablaufplan "gezeichnet”, kennt alle notwendigen
arithmetischen und logischen Operatoren, erlaubt parallele Prozesse, Unterprogramme und verfigt dber unterschiedliche Anzeigeelemente, mit degen g w

ROBO Pro kann auf allen fischertechnik-Controllern verwendet werden; allerdings sind nicht alle Funktionen fur alle Controller verfugbar (so gibt e
erst seit dem TX unterstitzt). ROBO Pro ist bislang nur fur das Betriebssystem Windows verflgbar.

Vorbemerkungen

ROBO Pro ist eine grafische Programmierumgebung (IDE: Integrated Development Environment), die aus "Lucky Logic for Windows" (LLWin) he
Leider gibt es sie bisher nur in einer Windows-Variante (bzw. als Android- und Appstore-App fUr den BT Smart Controller). Programme werden in ROBO Pro in Form eines Programmablaufplans aus Funktionsbldcken
zusammengesetzt.

Mit ROBO Pro kénnen alle Controller von fischertechnik angesprochen und programmiert werden. Die Controller werden in der Regel via USB-Kabel, die neueren alternativ via Bluetooth (BT Smart Controller, TX, TXT) mit dem
PC verbunden. Fir die "Einsteiger-Controller, den LT und den BT Smart Controller, gibt es eine IDE-Variante namens "ROBO Pro Light” mit einem reduzierten Befehlssatz und sehr eingeschrankten Maglichkeiten, die fur
Einsteiger aber zunachst vollauf gentigen.

ROBO Pro-Programme fur die "gréReren” Controller mit eigenem Speicher (den TX und den TXT) kénnen kompiliert und in das RAM bzw. den Flash-Speicher des Controllers geladen werden, wo sie dann unabhangig von einer
Verbindung mit dem PC (via USB-Kabel oder Bluetooth) gestartet werden konnen. Die Programmierumgebung gibt es allerdings nur fir das Betriebssystem Windows.

So einfach die Programmiersprache ROBO Pro auf den ersten Blick erscheint, so liberraschend machtig ist sie jedoch - sie behemrscht arithmetische Funktionen, Unterprogramme, parallele Prozesse, kann analoge und digitale
{bei TX und TXT sogar via I*C-Protokoll angeschlossene) Sensoren sowie die Bilder einer USB-Kamera auswerten. Auch wenn das "Zeichnen" der Verbindungslinien vielleicht etwas gewdhnungsbedurftig ist, so erlaubt ROBO
Pro doch die Programmierung sehr komplexer Aufgabenstellungen.

Im Folgenden werden einige wichtige Eigenschaften von ROBO Pro kurz vorgestellt. Eine ausfihrliche Erauterung der einzelnen Funktionen findet sich in der sehr guten Online-Hilfe. Mit der jeweils akiuellen ROBO Pro-Version
wird auch ein etwa 150seitiges pdf-Handbuch mitgeliefert, das allerdings in Sachen Aktualitat meist hinter der Online-Hilfe zurlickbleibt. Sehr hilfreich sind auch die zahlreichen Beispielprogramme, die fischertechnik mit dem

Softwarepaket installiert. . ] .
Installation http://fischertechnik-ag.de (Computing, ROBO Pro)

Mit jedem Computing-Kasten wird ROBO Pro auf CD mitgeliefert oder, wie bel ROBO Pro Light, im didaktischen Begleitmaterial ein Download-Link angegeben. Grundsatzlich solite nicht die CD-Version, sondern die jeweils
akiuelle Update-Voliversion von ROBO Pro von der Webseite von fischertechnik heruntergeladen und installiert werden. Die jeweils aktuelle Version der Android-App ROBO Pro Smart findet sich im Google Playstore.

Achtung: ROBO Pro-Programme sind nur "aufwarts-", aber nicht "abwartskompatibel”, sprich: mit einer jungeren ROBO Pro-Version erstellite Programme lassen sich mit einer alteren Version nicht Gfinen. Ein Programm-Update
solite daher zugleich auf allen Rechnemn vorgenommen werden, die fir die ROBO Pro-Programmierung genutzt werden.
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ROBO Pro : Tutorial

2. liberarbeitete Auflage
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Einfiihrung in ROBO Pro

ROBO Pro Tutoria
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https://www.ftcommunity.de/ftComputingFinis/pdf/roboprott.pdf
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https://www.ftcommunity.de/knowhow/computing/robo_interface/roboprobefehle.pdf

MNachsten Samstag soll in der Stadt das neue Parkhaus erdffnet werden.
Heute wurde die Schranke fur die Zufahrt eingebaut. Da inzwischen bekannt
ist, dass du der beste Programmierer der Stadt bist, hat man dich gebeten,
die Programmierung zu Ubernehmen. Natlirlich bist du stolz darauf und
machst dich sofort an die Arbeit.

Baue das Modell auf.

Aufgabe 1:

Durch Betatigen des Tasters E3 soll die Schranke gedffnet werden. Ist die
Schranke offen, leuchtet die Ampel grin. Erst wenn die Lichtschranke
passiert wurde, springt die Ampel auf Rot und die Schranke schliel3t wieder.

Programmier-Tipps:

» Schreibe zum Offnen und Schliefen der Schranke jeweils ein
Unterprogramm ,Auf* und ,Zu"“.

+ Schalte im Programmablauf als Erstes die Lampe fiir die Lichtschranke
ein und danach die Ampel auf Rot.
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Bauen, erleben, begreifen:
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KOMPETENZEN
FUR DIE WELT VON MORGEN.
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