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1 Interface

Das ROBO Interface ermoglicht die Verstandigung zwischen dem PC und einem Modell. Es dient dazu,
die Befehle der Software so umzuwandeln, dass z.B. Motoren angesteuert und Signale von Sensoren
verarbeitet werden kdnnen.

Die Stromversorgung erfolgt mit 9V Gleichstrom mit mindestens 1000 mA. Sromaufnahme 50 mA.
Der Prozessor ist ein M30245, 16 Bit, Taktfrequenz 16MHz, 128 kByte RAM, 128 kByte Flash .
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1 DC Buchse fiir Netzgerat

2 Massebuchse

3 Anschluf® fir Akkuset

4 Taste zur Auswahl der gespeicherten Programme (entsprechende LED leuchtet Prog
1/Prog2) kurzes driicken startet das Programm
zum Starten von Programmen aus dem Flash-Speicher missen beide LED leuchten

5 Taste zum Festlegen der Schnittstelle; es leuchtet dann die LED, die der Schnittstelle
zugeordnet ist

6 LED firr Schnittstelle fiir USB

7 LED fiir Schnittstelle Seriell

8 LED fir Infrarot (IR); durch mehrfaches driicken der Taste 5 bis LED 8 leuchtet, kénnen die
Ausgange ohne Anschlull am PC direkt tiber den Handsender bedient werden. Ist diese
Funktion aktiv, sind die anderen Schnittstellen abgeschaltet

9 Eingdnge fir Abstandssensor D1 und D2

10 Analoge Spannungseingange Al und A2 zum AnschluB von analogen Sensoren die eine
Spannung von 0 bis 10 Volt abgeben (Auflosung 10 Bit)

11 Analoge Widerstandseingdange AX und AY zum Anschlul von Potentiometer, Foto- oder
NTC-Widerstanden. Messbereich 0 — 5,5 KOhm; Auflésung 10 Bit

12 Digitale Eingdnge 11 bis I8 fir digitale Sensoren; Spannungsbereich 9 V, Schaltschwelle fiir
Ein/Aus bei ca. 2,6 V; Eingangswiderstand ca. 10 KOhm

13 26-polige Stiftleiste zum herausfiihren der Ein- und Ausgange Uber Flachbandkabel

14 Anschluf® von 4 Motoren (vorwarts, riickwarts, aus, 8 Geschwindigkeitsstufen) mit 9V —
Alternativ kdnnen 8 Lampen angeschlossen werden. (zweiter Pol an Massebuchse 2)

15 Erweiterungsstecker fir I/0-Extension; dadurch kann die Anzahl der Ein- und Ausgange
erweitert werden (besitzt 4 Motorausgange, 8 digitale Eingange und einen analogen
Widerstandseingang)

16 serielle Schnittstelle

17 USB Schnittstelle

18 Infrarot (IR)-Eingang fiir Handsender

19 Erweiterungsstecker fir ROBO RF Data Link; damit ist kein Verbindungskabel zwischen PC
und Interface mehr erforderlich; PC-seitig wird der RF Data Link iber USB angeschlossen
(2,4 GHz)

Reichweite 10 Meter
20 Die rote LED zeigt Fehler im Interface an

Dauerleuchten — Versorgungsspannung aulierhalb der Nennspannung (Interface schaltet
ab)

Blinkt die LED, hat der Prozess einen Fehler entdeckt; der Fehlercode kann lber die
restlichen griinen LED’s erkannt werden (siehe letztes Kapitel Error-Codes)

Optionales Zubehor fiir Robo Pro
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2 Werkzeugleiste

2.1 Dateibearbeitung
Ein neues ROBO Programm anlegen
Ein bestehendes ROBO Programm 6ffnen

Werkzeugleiste

e

I —  Dasaktuelle Programm in einer Datei speichern
2.2 Elemente l6schen

Werkzeug anklicken und auf dem entsprechenden Element mit linker Maustaste 16schen

Yo

2.3 Unterprogramme
Neues Unterprogramm erzeugen

. Aktuelles Unterprogramm kopieren
HEX programm £oP
Aktuelles Unterprogramm |6schen

2.4 Programm starten
Programm im Online-modus starten -

% Downlcad [ ? &J

Speicherbereich
@ RAM [geht beim Ausschalten verloren):

2.5 Pro g ramme auf |nterface | ad en Flash 1 (bleibt beim Ausschalten erhalten)
Flash 2 (bleibt beim Ausschalten erhalten)

1 X0, Alle laufenden Programme anhalten

Mit dem Werkzeug wird nebenstehendes Fenster gedffnet.

@ Esgibt einen flichtigen (RAM) und zwei feste Speicher-
—— bereiche. (Siehe Kapitel 16)

Programm starten

@ Programm nach download starten
Programm (ber Taster am Interface starten

Einstellungen

F——— .. . Beim Einschalten automatisch starten (nur Flash1)
vy 2.6 Gerat und Schnittstellen

ROBOIF “Use
Auswahl zwischen Interface oder TX [ ok | [ Aboruch |
Bluetooth nur fiir TX

it? Interface / Schnittstelle l 7 |- Entsprechend Interface und Schnittstelle auswéhlen:
Hinweis: Beim ROBO RF Data Link wird die USB-Schnittstelle

Schnittstelle Interface
, gewahlt
COM1 ROBO TX Contraller
ComMz2 @ ROBO Interface
COM3 Inteligent Interface

Simulation

1.7 Interface-Test

—— Der Aufruf erfolgt tibe den Knopf ,Interface testen” in der Werkzeugleiste.
Es werden alle vorhandenen Ein- und Ausgange des Interface angezeigt.
Voraussetzung flir die Funktionalitat ist der Schnittstellen Zustand. (Lauft)
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il |
AT Interface-Test [ ? ﬂhj
interface lem1 [Em2 [eM3 [mfo |
Eingange Ausgange
1 [[]  M: Olnks @Stopp O Rechts | 01 [ ) s
2 B J s o2 [ U
13 [ M2 Olrks @5Stopp (Rechts | 03 [ J s
1 [ J s o+ [ U
50 w3 Olke @Stopp ORechts | 05 [ J s
s [ VR os [ U
17 ) ] ]
B e ©lnks @ Stopp O Rechts | 07 [ U s
18 [0 IRE os [ )
Analogeingange Abstandssensoren
AX 37 - - I o [ 21 i J
AY 404 — I 02 [0 1023 i
Al & L Schnittstelle Zustand:
AZ 5 Anschiuss: ORI
A Bo4 [ Schrittstelle:  USB #00000001 (Robo RF Dz
L

2.8 Debugger

- Interface Schnittstelle auf ,,Simulation”
- Fenster 6ffnen ,Interface testen” (Siehe 1.7)

- Debugmodus starten
- Die Eingdnge konnen jetzt im Test-

fenster betatigt werden. Lampen bzw. Motoren werden

nun im Testfenster jeweils aktiv.

3 Elementefenster

N

Digitaleingange |11 —I8:

Die angeschlossenen Sensoren kénnen

nur die Zustiande ,,0“ und ,1“ annehmen.

Dabei kann es sich um Schalter,
Fototransistoren oder Reedkontakte
handeln.

Motorausgange M1 — M4:

Aktoren z.B. Motor lassen sich in der
Geschwindigkeit und in der Richtung
steuern.

Lampenausgdnge O1 - O8:

Alternativ kdnnen auch 8 Lampen
angeschlossen werden. Der zweite
Anschluss wird dabei an Masse gelegt.
Analogeingdnge AX — AY:

Zum messen des Widerstandes der
angeschlossenen Sensoren wie NTC,
Potentiometer oder Fotowiderstand.
Analogeingdnge A1 — A2:

Die beiden Eingdnge messen eine
Spannung von 0—10V.
Abstandssensoren D1 — D2:

Hier lassen sich nur spezielle

Abstandssensoren anschlieflen

T IR L S e

(CJcom3 (®) ROBO Interface
O coma (O Intelligent Interface
() USB/WILAN Bluetooth

I> I:”:I |:“> (®) Simulation

OK Abbruch

Im Elementefenster (linke Seite) befinden sich die Programmelemente. Die Ansicht kann nach bestimmten

Kriterien umgeschaltet werden. Dabei ist das entsprechende Level auszuwéahlen. Ab Level 2 teilt sich das Fenster

in die Elementegruppen und die Programmelemente

% ROBO Pro - [unnamedZ2]

@ Datei  Bearbeiten Zeichnen Ansicht [Level] Umgebung Bluetooth  Fenster  Hilfe

Elementgruppen ~u

[ =& =

- Programmelerr =
[=- Bedienelement
i Anzeigen |z

Hauptprogramm

Level 1: Einsteiger
Level 2: Unterprogramme

Lewvel 3: Variablen

Steuerelems

Funktion | Symbal | Bed

Level 4: Benutzerdefinierte Befehle

--Zeichnen
-- Bibliothek

Programmelemente

["Koopr

Level 5: Objekte
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Bezeichnung

Erlduterung

Programm Beginn

Steht zu Beginn eines jeden Prozesses. Ein Programm kann mehrere
Prozesse enthalten und quasi parallel abarbeiten.

Programm Ende

Beendet einen Prozess. Soll der Prozess oder das Programm endlos
laufen entfallt dieses Element.

6

Verzweigung Digital

Je nach Zustand des digitalen Eingangs verzweigt das Programm in
den entsprechenden Zweig. (Beispiel 1)

¢

Verzweigung Analog

Der Wert am Analogeingang wird mit dem eingestellten Wert in der
Abfrage verglichen und dem entsprechend der 1 oder der 0-Zweig
ausgefiihrt. Der Vergleichsoperator (<>=) kann entsprechend gewahlt
werden. Mit dem Sensortyp kann man den Sensor auf Widerstand,
Spannung oder Abstand einstellen. (Beispiel 5)

Elektromagnet
Summer, Lampe

Wartezeit Das Element Wartezeit verzogert den Programmablauf um die
1s X eingestellte Zeit. Die Zeit ist im Bereich von 1ms bis 500h einstellbar.
T
Motorausgang Steuert Motor M1bis M4. Einstellbar ist Rechts, Links, Stop und die
Magnetventil

Geschwindigkeit. (Wert 1 - 8)

Lampenausgang

SchlieBt man den einen Lampenpol an Masse und den anderen an die
Ausgange 0 bis 8, lassen sich damit bis zu 8 Lampen(Relais, Magnete)
ansteuern. (erst ab Level 2 sichtbar)

hL

Warten auf Eingang
Taster

_______ o

Fototransistor, Reed-Kontakt, Spurensucher

Warten auf Eingang
geschlossen

Der Programmablauf wartet auf 1. d.h. der Eingang ist geschlosen.
(Beispiel 2)

Warten auf Eingang
Wechsel von 1 auf0

Der Programmablauf wartet auf eine Anderung von 1 auf 0 am
angeschlossenen Sensor.

Warten auf Eingang
Wechsel 0-1 oder 1-0

Der Programmablauf wartet auf eine beliebige Anderung am
angeschlossenen Sensor. Von 0 auf 1 oder von 1 auf 0.

Impulszahler

Der Programmablauf wartet auf eine festgelegte Anzahl beliebiger
Anderung am angeschlossenen Sensor. (Beispiel 3)

G

Zahlschleife

Mit der Zahlschleife wird ein Programmteil mehrfach ausgefiihrt. Der
=1 Eingang setzt den Zahler auf 1, der +1 Eingang erh6ht den Zahler
jeweils um 1. Wird der eingestellte Zdhlerwert erreicht, wird die
Schleife am J-Ausgang verlassen. (Beispiel 4)

ABC

ABC

Beschriftung

Zur Ubersichtlichkeit einer Schaltung, kann es hilfreich sein eine
Beschriftung hinzuzuftigen. Es sind zwei SchriftgréRen moglich.
(Beispiel 6)
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Beispiel 4 Lampe wird 5 mal geschaltet

Beispiel 2

% & /08

Beispiel 5 AX = Fototransistor

4.1 Eigenschaften von Programmelementen bearbeiten
Mit der rechten Maustaste kann ein Element angeklickt werden, um das Einstellfenster zu 6ffnen.

MT o

"Lampe einschalten

Beispiel 6 Text

5
WE Verzweigung l? i

(1] 5
= Verzweigung

Digitaler Eingang:

@il i @15
1z Ok
@B @
Q1 O

Interface | Extension

IF1 b
Bild:

1/0 Anschiisse vertauschen
(@) 1/0 Anschlisse so lassen
() 1/0 Anschliisse vertauschen

L

Analogeingang:

©) A1 (Spannung) ©) D1 Abstandssensor 1
() A2 (Spannung) (") D2 Abstandssensor 2
() AX (Widerstand)

(@ &Y (Widerstand);

Interface f Extension

= =

Bedingung:

Analogwert 0

J/N Anschliisse vertauschen
(@ /N Anschlisse so lassen
() IMN Anschliisse vertauschen

2 [t |

-
RibD
== Motorausgang

.
25 Lampenausgang

2. |

Motorausgang: Bild:
(@ Motor
F () Lampe
T M3 () Magnetvent
Cim4 () Elektromagnet
Interface / Extension B
F1 h Aktion:
Geschwindigkeit (1..8): ; - ) Links
() Stopp
8 @ Rechts
[ ok | [ abbruch

05 (©) (Motor )
D02 C06 @ Lampe
@03 @07 () Magnetventil
© 04 © 08 () Elektromagnet
Interface [ Extension © Summer
IF1 hd
Aktion:
Intensitat (1..8): :
@ Ein
8 ~) Aus

Lampenausgang: Bild:
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5 Unterprogramme

Symbol Bezeichnung Erlauterung
EingE?ng Unterprogramm Hier wird die Programmfiihrung vom Hauptprogramm an das
Eingang Unterprogramm Ubergeben
A Unterprogramm Hier wird die Programmfihrung vom Unterprogramm zuriick an das
Ausgang Hauptprogramm gegeben
Ein & Unterprogramm- Hier werden Befehle an das Unterprogramm Ubergeben.
Befehlseingang
- AUS Unterprogramm- Hier werden Befehle aus dem Unterprogramm nach auRen tibergeben.
Befehlsausgang

5.1 Unterprogramm erstellen

feichnen  Ansicht  Level

mgebung  Bluetooth  Fenster  Hilfe £ Neues Unterprogramm 12 o

— M =
Ded BEHEX O® LE O | ... .
I\ A ROBOF UsE Beschreibung: | Dag erste Unterprogramm E

Hanntnronramm

Nach Betatigung des Buttons 6ffnet sich ein Fenster fiir die Eingabe von Namen
und Beschreibung des Unterprogramms.

‘d
i : ' aus >
:grama &in dus 2] | =]

Fl [}

|5ymbEkLB£dieﬂfeld|T}£Dis Symbol | Bediegfeld Dist Neben dem [ox ] [ apbruch |

_ _ S . Hauptprogramm gibt es .

Eingang oo Co
. / M4
_ V=2

nun neue Reiter mit dem entsprechenden Namen des

Unterprogrammes.

ﬁ / '/Mﬂ--@ / _ Die Ein- und Ausgangs- f% T R

bezeichnung kann Gber

Y Ag © © © ° dierechte Maustaste Name: | S
._ umbenannt werden.
Maustaste auf das Feld [ Ok, ] [ Abbruch
5.2 Unterprogramm einbinden :
é..G.;h.jene Programme Nach dem speichern (hier Motorsteuerung) gibt es in der Elementegruppe
.. Motorsteuerung ,Geladene Programme” die Unterprogramme als Programmelemente.
Programmelemente Diese Programmelemente werden
nun im Hauptprogramm benutzt.
Hauptprogramm
|
ein
|
I eln als
dls I—i I

5.3 Unterprogramme kopieren
Unterprogramme kénnen von einer Datei in eine andere kopiert werden. Dazu die beiden Dateien 6ffnen.
Unter dem Menlpunkt Fenster, die Datei ohne Unterprogramme aufrufen.
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-- Bedienelemente
--Zeichnen

- Bibliothek

Eigene Bibliothek
é--GeIadene Programme

[+]-Bedienelemente

7+ Zeichnen

Eibliothek

i--Eigene Bibliothek

é--Ge\adene Programme
~Motorsteuerung 2

Hauptprogramm

Funktion |5ymbo| | Bedienfeld I TXDi

Funktion M Bedienfe

Motersteuerung 2

- iutarstelering o 5....Mgtgrgteuerung ........
rogrammelemente [ ] |
-------- rogrammelemente
| Hauptprogramm B " Heuptprogramm |

Wird nun ein Unterprogramm in das rechte Fenster gezogen, gibt es sofort einen neuen Reiter mit dem
Unterprogramm.

5.4 Befehlsubergabe aus Unterprogramm

(X))

Eingangy . . . . . . .
N__Ei

Fl o~ X ]

5.5 Unterprogrammbibliotheken

Es gibt drei Moglichkeiten auf Unterprogramme zuzugreifen:
Bibliothek:
Eigene Bibliothek:
Geladene Programme: Unterprogramme von aktuell gedffneten Dateien

5.6 Eigene Bibliothek

Vorraussetzung ist, das ein Verzeichnis angelegt wurde, indem die Dateien mit den Unterprogrammen

Vorgefertigte Unterprogramme fiir die entsprechenden Baukéasten
Sammlung aller eigenen gespeicherten Unterprogramme

gesammelt werden. Uber den Meniipunkt ,Datei/ Eigenes Bibliotheksverzeichnis“ wird dieser Ordner
eingebunden. Die Unterprogramme kdnnen nun unter ,Eigene Bibliothek” und dem entsprechenden
Dateinamen eingesetzt werden.

5.7 Bearbeiten von Unterprogrammsymbolen
Das vorgegebene Symbol kann verdandert werden, um besser zu verdeutlichen, was das Programm macht.
Dazu den Reiter mit dem

| Hauptprogramm | in |aus |

| Funktion I Symbol I Bedienfeld I TX Display | Eigenschaften | Beschreibung U nterprogra mm und den Reiter

. - Interfacezuneisung Eigenschaften aufrufen. Die
ame:
. Symbolerzeugung von ,Automatisch”
ruppe:
“«

Symbolerzeudyng: Standard Platzierung: an ”Manue” UmSChaIten.
@ Automatisch @) Diynamisch
() Manuel () Statisch =) Zeichnen : J ler & V@ l}l |

EDpEn Hauptprogramm I &in aus L
Mind=eeanl Prozesse 5 - Tet

- Linienfarbe | Funktion | Symbol | Bedienfeld | T Disp
Zusatzliche Prozesse 0 Linienbreite

+Fulifarbe
Mindestspeicher pro Prozess (download) 4096

Progr te

Mindestspeicher pro Prozess (onling) 65536 [ Meu ] [ Bearbeiten ] [ Laschen ] E

In der Elementegruppe ,,Zeichen” kann das Symbol verandert werden.

O
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Eine Variable ist ein Element, das einen Zahlenwert zwischen -32767 und 32767 speichern kann. Im

Eigenschaftsfenster kann der Name und der Anfangswert der Variable geandert werden.
Globale Variablen

Es wird fur Variablenelemente mit gleichem Namen nur eine globale Variable abgelegt. Sie kbnnen in

verschiedenen Unterprogrammen vorkommen.
Lokale Variablen
Eine lokale variable verhalt sich fast genauso wie eine globale Variable, mit dem Unterschied, es gibt sie nurin
dem Unterprogramm, indem sie definiert ist.

Eigenschaften
g Varizble (2 Unter Name kann der Name geédndert werden
:Mt za Unter Anfangswert kann der Wert eingegeben werden. Sie behélt den Wert, bis sie iber
e einen =, + oder — Befehl einen neuen Wert bekommt.
e Variablentyp ist fiir Variablen in Unterprogrammen wichtig. Im Hauptproramm haben
e beide den gleichen Effekt.
@ Global
| ..
Symbole
Symbol Bezeichnung Erlauterung
| var Variable(global) Eine (globale) Variable, welche im gesamten Programm giiltig ist. Es
L konne ganze oder Gleitkomma Zahlen verwendet werden.
[ var Lokale Variable Eine lokale Variable, welche nur im jeweiligen Unterprogramm giltig ist.
0 (Der Name und der Anfangswert konnen verandert werden- Kontext)

Konstante

Konstanten beinhalten einen festen Wert.

Befehl zuweisen
(Beispiel Befehl Plus)

Erhoht den Wert des angeschlossenen Elementes um1.(Beispiel 1)
(Der Befehlseingang kann abgeschaltet werden) (Beispiel 2)

1
x
)
a
T

Timervariable

Die Timervariable zahlt von einem eingestellten Wert bis auf Null runter.
Mit ihr sind Zeitmessungen maglich. (Beispiel 3)

—s——r} | Liste (Beispiel 4 und 5) | Das Element Liste speichert mehrere Werte hintereinander ab. Bei der
| st 1| s:set (Eingabe) Definition kann die List auch schon mit Werten gefiillt werden. Eine Liste
— r: read (Ausgabe) kann aus einer CSV-Datei gefillt werden oder in diese schreiben.
I: links Speicherplatz I: rechts Anzahl der belegten Speicherplatze
F 1 Befehl Wert Anhdangen | Hangt den Gbermittelten Wert an die Liste an. Die Liste wird um ein

-32767 bis 32767
(Beispiel 4)

Element vergroRert.
(Der Dateneingang muss erst aktiviert werden)

Befehl Entfernen aus
Liste O bis 32767

Loscht eine einstellbare Anzahl von Werten vom Ende der Liste. Der mit
dem Befehl Ubermittelte Wert ist die Anzahl der zu [6schenden Elemente.

Befehl Werte ver-
tauschen 0 bis 32767

Vertauscht das angegebene Element mit dem Element am Listenbeginn.
Der mit dem Befehl Ubermittelte Wert ist die Nummer des Elementes,
das vertauscht werden soll.

Hinweis:

Beispiel fiir Kontroll-
Fluss (schwarze Linien)

Beispiel fiir Datenfluss

(orange Linien)
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-
Rk
=== Befehlselement

[ [

Befehl:
Wert:

Wertebezeichnung:

Datentyp:

) Gleitkormma 48bi

)~

Rechts
Links
Stopp
Ein

@ Ganze Zahlen -327 -
Hinzufiigen
Entferne
Vertauschen

[ | pataneingang fiur £ +

t

\-4([“(

| | Abbruch

e
Beispiel 2

Liste

Index:

5 Ri=- Wert:

Grafie:

Helligkeit

= 1 Index

[T Ny

4

0

232
Wert
232
224
232
1023

R <

Beispiel 4 Werte einlesen (und anzeigen lassen)

S
ROBD | 3
=== Liste

de T —s errt
Helligkeit | = F————
Platz Anzahl
2 ™ —-
Beispiel 5 Werte auslesen
- a
Hinzufiigen

Mame: elligkeit]
Maximalgralfie: 100
Anfangsgrifie: 3

Liste der Anfangswerte:

a
45
&0

»
o

Hinzufiigen

Alle setzen

- Lézchen

Beispiel 6 Werte manuell eingeben

In .CSV Datei speichern:

Beispiel 3

ConrrkOoOR

Laschen

1

Aus .CSV Datei laden:

E:\Fischertechnik \Computing \FischerRoboicht3.cs' [Dahenwert v] [ Suchen ...

[ vom C5V Speicher laden ( siehe auch Menii "Datei / .csv Speicher fiir Listen laden™)

L] Calibri Sl AT A P S | standara
o o FRU-| - & A EZ R R
Zwischenablage Schriftart . Austichtung Zahl
A10 C xRV RO
A 8 c D E F G
1 1
2 0
3 0
4 1
s 1
6 0
7 0

Beispiel 7 Werte liber CSV-Datei einlesen

E:VFischertechnik\Computing\FischerRet |1 = |  Helligksit|
In CSV Speicher schreiben ( siehe auch Mend "Datei [ .csv Speicher flir Listen speiche

Spaltentrennzeichen: () Komma (,) () Strichpunkt (;) @ Tab

Dateiname und Pfad angeben
Spaltennummer angeben
Spaltenbezeichnung eingeben
Haken setzen

Beispiel 8 Werte in CSV speichern

HE ROBO Pro - [ werte auslesen] S o
§GH[Datei| Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Umgebung Blustooth Fen:
Suchen E'BE" Neu
Offnen...
SchlieBen
Sichern

Speichern unter ...

Drucker einrichten...
Fenster drucken...
Ansicht drucken...

Eigenes Bibliotheksverzeichnis

Trennzeichen fiir .csv Dateien ..
«csv Speicher fir Listen laden .

«csv Speicher far Listen speicher ...

Beenden

Nach Ende muss explizit gespeichert werden



7 Befehle
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Befehle werden mit Hilfe von Befehlselementen an die Variablen oder Verbraucher (Motor, Lampe)geschickt.

Befehle sind immer an die gelben DatenfluBlinien gekoppelt. So erstellte Programme sind Ubersichtlicher und

Variabler einsetzbar. (Beispiel 1)

Befehl Zuweisen

Das Befehlselement Zuweisung sendet den eingestellten Befehl an das
angeschlossene Element. (Hier eine Null.) In der Regel wird er verwendet
um Variablen, Timer-Variablen, Listenelementen oder Bedienfeld-
Ausgangen einen Wert zuzuweisen. (Beispiel 3)

Befehl Plus Mit dem +-Befehl kann ein beliebiger Wert Gibermittelt werden, der zu
der Variablen hinzu addiert wird. (Beispiel 4)
Befehl Minus Der — Befehl wird dhnlich verwendet wie der zuvor beschriebene +

Befehl. Der einzige Unterschied ist, dass der mit dem Befehl Gbermittelte
Wert vom Wert der Variable abgezogen wird

Befehl Rechts

Der Befehl Rechts wird an Motorausgangselemente geschickt um den
Motor mit Drehrichtung rechts einzuschalten.
Der Wert ist eine Geschwindigkeit von 1 bis 8. (Beispiel 5)

Befehl Links

Der Befehl Links wird an Motorausgangselemente geschickt um den
Motor mit Drehrichtung links einzuschalten.
Der Wert ist eine Geschwindigkeit von 1 bis 8.

Befehl Stop

Der Befehl Stopp wird an Motorausgangselemente geschickt um den
Motor anzuhalten.
Mit dem Stopp Befehl wird kein Wert Gibermittelt.

Befehl Ein

Der Befehl Ein wird an Lampenausgangselemente geschickt um die
Lampe einzuschalten.
Der Wert der Helligkeit oder Intensitat von 1 bis 8.

Befehl Aus

Der Befehl Aus wird an Lampenausgangselemente geschickt um die
Lampe auszuschalten.
Mit dem Aus Befehl wird kein Wert Gbermittelt.

T

o

MAAAAREK

Text

Sendet einen Text an ein angeschlossenes Bedienfeld.
Der Text wird (iber das Kontextmeni eingegeben.
Vorangestelltes , \c“ 16scht den alten Text.  (Beispiel 2)

o

Beispiel 1 (Level 1)

Beispiel 1 (Level 3)

o Hauptpro
c Lampe aus -
P :: . Text

Beispiel 2 (Textausgabe)
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» P by

Befehl ohne Dateneingang

= (g '>; w . |/& eal

Knopf 1 - - || Dateneingang fiir Befehlswert

K

Aufruf Gber Kontextmen)

Hauptpro - . . .
o e . .+1>_. -
. I . i , S
, o . Mator n

o Text Befehl mit Dateneingang

Beispiel 3 Beispiel 4 Beispiel 5

8 Mehrere Prozesse

Beim linken Programm kénnen nicht =~ = o o
beide Taster gleichzeitig ausge- o @ @ o
wertet werden. Solange eine Taste
gedrickt ist kann das Programm
nicht auf den anderen Taster
reagieren. Daher ist es moglich,
mehrere parallele Prozesse

auszufuhren. ( rechtes Programm)

Funktion | Symbol | Bedienfeld | X Display | Eigenschaften |
: Das wird durch den Einsatz mehrerer Startelemente erreicht

Mame: Hauptprogramm Lo . . .
(nebenlaufige Prozesse). Die Mindestanzahl der Prozesse betragt 5.

Gruppe: . . . . . ..
Unter dem Reiter Eigenschaften, lasst sich diese Anzahl erhéhen.

Symbaolerzeugung: Standard Platzierung:

@ Automatisch (@ Dynamisch

) Manuel Statisch

Mindestzahl Prozesse 5

Zusétzliche Prozesse 0

Mindestspeicher pro Prozess (download) 4096

Mindestspeicher pro Prozess (onling) 65536
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9 Erweiterungsmodule

9l =] g
<= §-5

= o 3

=

[y — 2 meaw) Sollten flr eine Steuerung mehr als 8 Eingange oder 4 Ausgange benétigt werden,
Motorausgang; Bid: kann das Erweiterungsmodul eingesetzt werden. Es wird (iber ein 10-Poliges
B, T:De Flachbandkabel mit dem Interface verbunden (Bild oben). Bei dem entsprechenden

Magnetventi

Elektromagnet

Interface /[ Extension B
F1 = Aktion:

e ). Otiks

10 Andern der Interface-Seriennummer
StandardmaRig werden alle ROBO Interfaces und ROBO
I/O-Extensions mit der gleichen Seriennummer ausgeliefert.

So ist ein Austausch der Geréate problemlos moglich.

Sollen aber mehrere Intefaces an einem PC liber USB betrieben
werden, muss eine Seriennummer gedndert werden, damit
diese unterschieden werden kénnen.

Dazu ist das Fenster ,,Interface testen” zu 6ffnen und der Reiter
Info anzuspringen. Auswahlknopf , Eindeutige Seriennummer
verwenden” anklicken. AnschlieBend den Knopf ,,Ins Interface
schreiben” driicken und das Interface kurz vom Strom trennen.

Bauelement wird dabei Uber das Kontextmen (Bild links) das jeweilige Erweite-
rungsmodul ausgewahlt. Weitere Module kénnen kaskadiert werden.
Hinweis: fir jedes Modul ist eine eigene Stromversorgung notwendig.

-
% Interface-Test

Interface [EM1 [EM2 [EM3 [iInfo

Interfacetyp:

Roba RF Data Link

USB Seriennummer:
Aktuelle Seriennummer: i
Standardseriennummer: 1

Eindeutige Seriennummer: 191054

(@ Standardseriennummer verwenden
(2 Eindeutige Seriennummer verwenden

Ins Interface schreiben

Firmware aktualisieren:

Firmware Version:  0.47.0.03

[ Aus Datei aktualisieren

ROBO RF Datalink

Aktivieren:
Nachrichtenwverteiler  []

Frequenz (2..80) 2
Funkrufrummer (1..8): | 0

(@ In Flash-Speicher schreiben
() In tempor&ren Speicher schreiben

[ Ins Interface schreiben

Achtung: Wenn die Seriennummer geandert wurde, muss evt. der Treiber neu Installiert werden.

Die Serienummer kann auch auf 1 zurlickgesetzt werden. Dazu ist beim Einschalten des Interfaces die Port-Taste

gedrickt zu halten.
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11 Verzweigungen, Warten

Die Programmelemente in dieser Gruppe (Level 3)dienen alle zur Programmverzweigung oder zur Verzégerung
des Programmablaufs.

Symbol Bezeichnung Erlduterung
Verzweigung mit Die Verzweigung vergleicht den Wert vom Dateneingang A mit dem
Dateneingang festgelegten Vergleichswert. (Beispiel 1)

Vergleich mit Festwert | Das Programmelement vergleicht den Wert vom Dateneingang A mit
dem hinterlegten Vergleichswert. (Beispiel 2)

A Vergleich Das Programmelement vergleicht den Wert von Dateneingang A und B.
{476 (Beispiel 3)

Warten auf Zustand 1 | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang der Zustand 1
anliegt. (Beispiel 4)

Warten auf Zustand 0 | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang der Zustand 1
anliegt. (Beispiel 4)

Warten auf Anderung | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang eine beliebe
Ooder1 Anderung erfolgt. (Beispiel 5)

0-1 Anderung von 0 auf 1 erfolgt.

Warten auf Anderung | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang eine
1-0 Anderung von 1 auf 0 erfolgt.

|
i
N
|
|
I ..
j Warten auf Anderung | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang eine
|
1

Warten auf N 0 oder 1 | Wartet mit dem Programmablauf bis an den Dateneingang N beliebige
Wechsel Anderungen vorliegen. (Beispiel 6)

]
==
o

=i (3 R
Ted | | .

>

3
L4
o
+ ¥
cm|ar
Ay
T4

m
/

Anzeige

\cA grofser B q- Hauptpru}

h J

\cA gleich B B :leip:

T T T [\ Keiner B — - -::;g‘r:
o o o [ 3 L )
Beispiel 1 (Lampe leuchtet bei Beispiel 2 (Lampe wird entsprech-  Beispiel 3 (Anzeige entsprechend des
gedriickten Knopf) end dem Abstand eingeschaltet) Zustandes der beiden Schalter)

Beispiel 4 (Lampe an, solange wie  Beispiel 5 (Lampe an, solange wie  Beispiel 6 (Lampe fiir eine Sek. an,
Knopf gedriickt wird) Schalter gedriickt) wenn Schalter 5 mal betdtigt)




12 Ein- und Ausgange
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Digitaleingang:

Taster; Fototransistor;
Reed-Kontakt, Spuren-
Sucher (Beispiel 1)

Anschluss Gber 11 bis 18; Wartet auf 1 oder O

|1

IF1

2

e |1

IF1

Bei Fototransistor auf
Polaritat achten!
Spurensucher benutzt 2
Digitaleingdnge 11 bis 18!

Q;E‘('_

Analogeingang:
NTC-Widerstand; Farb
Sensor; Fotowider-
stand

Anschluss AX oder AY; Werte werden zwischen 0 und 1023 angegeben

R

AX-

IF1

. AXL-

=0 IF1

siehe Tabelle 1

A1 | Spannungsmessung Anschluss Al oder A2, Spannungsbereich 0 bis 10 V; Werte werden
_ izt zwischen 0 und 1023 ausgegeben. siehe Tabelle 2
D1l. | Abstandssensor Anschluss D1 oder D2; Werte werden zwischen 0 und 1023 angegeben;
= (Ultraschall) Siehe Tabelle 3 (Beispiel 2)
’* ~ AVL_ | Versorgungsspannung | Gibt einen Wert zwischen 0 und 1023 zuriick; Information kommt direkt
L R aus dem Robo Pro, so dass kein Anschluss verfiigbar ist. Siehe Tabelle 1
M1 VL | Infrarot Auswertung der Signale der Fernbedienung IP Control Set (Beispiel 3)
IF1
Motorausgang: Es werden 2 Anschliisse verwendet

M1 g

Motor, Lampe, Ma-
gnetventil; Summer;
Elektromagnet

M1

IF1

M1

IF1

M1

IF1

ot

MT 7

IF1 -

01 Lampenausgang: Es wird nur ein Anschluss verwendet (Zweite gegen Masse)
IF1 Motor, Lampe, Ma- i T — ——
gnetventil; Summer; 7 ?11 'Ea n ?11 \ﬂ n ?11 m 7 ?1.1 ‘Qi_lfj
Elektromagnet -
.| & g £ & &
3 o p ) o0 o o
o S S S S S S ° S
& | % g | ¢ B E | £ s | %
2 = 173
g = 5 = g = & | 2 2 =
0° 880 Weil} 160 dunkel | 1023 7V 740 10 cm 10
Gelb 80 8V 840 20cm 20
Rot 170 9V 940 30cm 30
22° 400 Braun 180 Zimmer | 300 10V 1023 40cm | 40
24° 370 Griin 200 licht 50cm | 50
Blau 260 Tages- | 100 60 cm 60
Schwarz | 300 licht 70 cm 70
Grau 100 Taschen | 40 80 cm 80
lampe 90cm |90
100 ° 100 100cm | 100
NTC-Widerstand Farbsensor Fotowiderstand Spannungsmessung  Abstandssensor
Tabelle 1.1 Tabelle 1.2 Tabelle 1.3 Tabelle 2 Tabelle 3
Abhangig von
Entfernung
Anschliisse:
Farbsensor Rot — Plus; Griin — Minus; Schwarz - A1 oder A2
Abstandssensor Rot/Griin — D1 oder D2

Spurensucher

Rot — Plus; Griin — Minus; Gelb/Blau — je an |11 bis 18 (Digital)




Vorwarts

Beispiel 1 (Spurensucher)

Hupe

Beispiel 3 (Fernbedienung Infrarot)
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Rickwarts

; Eingang

i@ M1 vorw
(1 M2 rechts
(T1 M3 rechts
(71 M1 Geschw,
(71 M3 Geschw,

Digital Ri |R2

IR Fernbedienung Ebene 1:

) M1 riickw
1 M2 links
) M3 links

(71 M2 Geschw

Uber die Tasten 1))) und 2))) kann ein
weiterer Empfanger gesteuert werden.

Tastenbelegung Sender

- Hauptpro
Farbe

® AT

n DAl
- IF1

- Hauptpro

Abstand

Hauptpro
i Helligke| -

Q.

- -Hauptpru
o Temperat]

Beispiel zum Auslesen der Werte

‘" ROBO Explorer : Fernsteuerung und Autopilot

Geschwindigkeit

Licht |

--- Ende : HALT-Button oder ESC-Taste -—

=10 x]
Abstand 17
Helligkeit 114
Temperatur 406
Farbwert 226
Spursensor E F
HALT |
Hupe |
SISO |




Seite 20
13 Operatoren
Logischen Operatoren werten die Eingdange nach 0 oder 1 aus und geben entsprechend 0 oder 1 zurlick.
Bit Operatoren vergleichen die Eingangswerte Bitweise. Die Riickgabe erfolgt an der jeweiligen Potenz.
Arithmetische Operatoren filhren ganzzahlige mathematische Berechnungen durch.
Vergleichsoperatoren vergleichen die Eingdange auf entsprechende Vorgabe und geben 0 oder 1 zurtick.

i g Logische Operator Der Ausgang ist 1 wenn alle Eingdange auf 1 sind.
n ,und“ 0+0=0] 0+1=0
-5 d (Beispiel 1) 1+0=0 1] 1+1=1
1 L Logische Operator Der Ausgang ist 1 wenn mindestens einer der Eingange auf 1 ist.
0 ,Oder” 0+0=0 | 0+1=1
—e ' 1+0=1| 1+1=1
d.°L Logische Operator Der Ausgang wird invertiert.
o »Nicht” 1=0] 0=1
Bit Operator Bit Operator ,Exclusive Oder” Ausgang ist 1
b A . —AX[qa = . L
N (Beispiel 2) 0 0 wenn nur einer der Eingdnge 1 hat.
dsp —4sRrl 43Rl 0+0=0]0+1=1
1+0=1]1+1=0
4. L Arithmetischer 1L o .
+ Operator ,Plus” A A A / Bei Division, wird nur der
dg (Beispiel 3) B P R . ganzzahlige Teil ausgegeben.
—a |- Vzlrglelcbsoperator A AL A AL Gibt 1 zurtick, wenn
,Kleiner .
B < (Beispiel 4) = = o B > Vergleich wahr, sonst 0.
- ::";E S Rechnen mit Umwandlung von Dezimalzaheln in Ganzzahlen und umgekehrt
Dezimalzahlen _ Var Dez FP43 Var Int
(dazu miissen alle “w 2352 [®int1g " 24
Elemente auf Gleit-
komma stehen) Beispiel
Eﬁ 11 _.. Aa _..01 ’T‘_. o A —-.- Hauptpro Potenz 23 22 21 20
e i o T (et | s [ o |
e (3 T e o1

O |O|F

L e e
-1 2 | 0| 0| 1

Beispiel 1 (logische Operation) Beispiel 2 ( Bit Operatoren) Beispiel 2 (Bindre Darstellung)

Bei der AND-Operation mit den
Zahle 3 und 6 wurde nur bei der
Potenz 2! jeweils eine 1 erkannt

(griin), so dass im Ergebnis die 2 - _
angezeigt wird. _ _ .

Beispiel 2 (Erlduterung) Beispiel 3 (arithmetische Operation) Beispiel 4 (Vergleichsoperation)

=+

S LA

o




14 Bedienfelder
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Bedientfeld
c

Bedienfeldeingang *1

Der Bedienfeldeingang fragt definierte Druckkndpfe und Schieberegler

7 Textanzeige *2

Eingang ab. Damit lassen sich (nur!) im Onlinemodus Aktionen Uber dieses
Bedienelemente ausldsen. (Beispiel 1)
_| .\ Bedenfeld| | Bedienfeldanzeige Die Bedienfeldanzeige und der Bedienfeldausgang dienen zur Anzeige
\ Anzeige| | Analog *1 von Analogwerten oder Textausgaben. Beides macht nur im
Onlinemodus Sinn. (Beispiel 4)
-8 Hauptpro| | Bedienfeldanzeige Textanzeige
Text Text *1 (Beispiel 2)
Analog Anzeige Anzeige von Analog Werten
\ (Beispield)

Ausgabe von Zahlen und Texten (Beispiel 2)

Hauptpro
Lampe

Anzeigelampe *2

Eine Art Lampenbaustein zur Signalisierung eines digitalen Ausgangs (nur
Onlinemodus). (Umschaltbar aus Befehlsfeldanzeige) (Beispiel 3)

I Knopf Knopf *3 Bedienelement, welches einem Schalter entspricht.
(Beispiel 1)
Regler *3 Bedienelement, welches einem Potentiometer entspricht.

(Beispield)

*1 Programmelemente / Ein-, Ausgdnge *2 Bedienelemente / Anzeigen *3 Bedienelemente / Steuerelemente

Beispiel 1 Motorsteuerung

....... _- . . . . . . . .
] o
a . ‘l_ Hauptpm}_.{ —_ ] \ Hauptpro

o R _ > * R
Hauptprof T
= Zaplee /| . | 1.

0 “\\\.u|||.w.l.|",.|,,,”,(
it iy
o

Zusammenhang zwischen Anzeige und Eingang am Beispiel 1

vor

Rechte Maustaste

klicken

£ Knopf

Y 4
o 16 .Haumpmfﬁﬁﬁﬁ"Jl"""ﬁﬁﬁﬁf
IF1 .= |
Beispiel 3 Beispiel 4
EE Bedienfe _ g Eingang [iléj

Beschriftungstext: bvor |

p—

[m1 Jm2 [mR142[Analog| Bedenfeld |RF nfor |

Wahle einen Knopf oder Schieberegler im Bedienfeld:

Eingang

Rechte Maustaste S pep—

Textfarbe: |

Druckschalter (=}
Anfangs gedriickt:

Hinweis: Der "Beschriftungstext™ wird auch verwendet
um von einem Eingangselement aus auf den Schalter zuzugreifen.

Bearbeiten ...

Klicken

Name fir Knopf vergeben

Verkniipfung auf Knopf erstellen
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16 Programme auf RoboPro laden und starten

B Download ? >

Speicherbereich
(@) RAM {geht beim Ausschalten verloren)

() Flash 1 (bleibt beim Ausschalten erhalten)
() Flash 2 (bleibt beim Ausschalten erhalten)

Uber Taste ™™ wird links stehendes Menii gedffnet.

Flash 1 oder Flash 2 auswahlen und mit OK bestatigen.
Erfolgreiche Ubertragung wird angezeigt.

An RoboPro Prog-Taste driicken

Programm starten ~ bis Prog 1 oder Prog 2 ange-

(®) Programm nach download starten . zeigt werden

() Programm iiber Taster am Interface starten " Prog-Taste erneut kurz driicken
Einstellungen | bis LED blinkt

[]Beim Einschalten automatisch starten {nur Flash 1)

K Abbruch
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15 Robo-Interface LED Error Codes

Das Aufleuchten oder Blinken der roten ERROR-LED signalisiert einen
schwerwiegenden Fehler. Sie leuchtet dauerhaft, wenn der Prozessor "steht" (z.B.
aufgrund zu niedriger Versorgungsspannung). Sie blinkt, wenn der Prozessor diese
trotz Fehler noch schalten kann. Wenn die ERROR-LED blinkt, zeigen die LED's fir
USB, SER und Prog1 / Prog2 einen Fehlercode an:

Error Prog2 Prog1 USBE SER IR Beschreibung

Ein X X X X X Prozessor "steht”, Versorgungsspannung
evtl. zu niedrig?

Ein Ein Ein Aus Aus Ein Zustand direkt nach dem Einschalten wenn
Akku leer ist!

Blinken | aus aus aus aus ein Power-On-Error: Interner RAM-Test-1

Blinken | aus aus aus ain aus Power-On-Error: Interner EAM-Test-2

Blinken | aus aus aus ain ein Power-On-Error: Interner RAM-Test-3

Blinken | aus aus ain aus &in Power-On-Error: Ext. RAM-Test-1

Blinken | aus aus ain ain aus Power-On-Error: Ext. RAM-Test-2

Blinken | aus aus ain ain ain Power-On-Error: Ext. RAM-Test-3

Blinken | aus ein aus aus aus Power-On-Error: Bootloader:

Kontakt zum Service aufnehmen!

Blinken | aus ein aus aus &in Power-On-Error: Firmware:
Kontakt zum Service aufnehmen!

Blinken | aus ein aus ain aus Power-On-Error: Versorgungsspannung fir
"NOTBETRIEB-Firmwareupdate” ist zu
niedrig

Blinken | aus Blinken aus aus ein Power-On-Error: Firmware:

Durch gleichzeitigen Tastendruck von
"Port" und "Prog” kann letzter
Firmwareupdate wiederholt werden
("NOTBETRIEB Firmwareupdate”). Zum
Starten ca. 2 Sekunden die Taster drilcken
bis IR-Led blinkt, dann loslassen

Blinken | aus Blinken aus aus Blinken | Power-On-Error: Firmware:

Durch gleichzeitigen Tastendruck von
"Port" und "Prog" kann Flashen wiederholt
werden, nun Tasten loslassen zum Starten
des Firmwareupdate im Notbetrieb

Blinken | aus aus aus aus Blinken | Programmfehler: Unbekannter Befehl-1
Blinken | aus aus aus Blinken | aus Programmfehler: Unbekannter Befehl-2
Blinken | aus aus aus Blinken | Blinken | Programmfehler: Unbekannter Befehl-3
Blinken | aus aus aus aus aus Firmwareupdate:
Fehler beim Flash ldschen

Blinken aus aus Blinken aus aus Interner Fehler 11

Blinken dus aus Blinken dus Blinken [ Interner Fehler |12

Blinken | Blinken | Blinken | aus aus X Firmware-Update Fehler

Kontakt zum Service aufnehmen!

X = Zustand unbestimmt
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| TXT-Controller

I.I Anschlisse
USB-Host  serielle USB-Slave (MicroUSB) Ausgange (Output)
(Kamera, Konsole zum Anschluss des PC fur Motoren,

WeDo-Hub, ...) (EXT) Lampen, Relais)

IR-Sensor MicroSD-
Einschub

—
Fischertechnik TXT
firmware community
edition V0.0.
analoge/digitale TFT-Touchscreen digitale Zahler-
Eingange (Input) (240 x 320 Pixel) eingange (Counter)

Masse [L] Masse [1]

Im Jahr 2013 kam der Fischertechnik TXT Controller auf den Markt

Prozessor: Tl AM3359 32-bit, ARM Cortex-A8, 600 Mhz;

Speicher: 256 MB RAM / 128 MB Flash

Display: 240x320 Pixel,farbig, 2,4", Touchscreen;

GréRe: 90 mm x 90 mm x 25 mm

Ein-/Ausgange: 8 Universaleingange, 4 Zahleingange, 4 Motorausgéange, alternativ 8 Einzelausgéange
Schnittstellen: Bluetooth 2.1, I2C, Infrarotschnittstelle, WLAN 802.11, Lautsprecher, microSD- Slot


https://de.wikipedia.org/wiki/Texas_Instruments
https://de.wikipedia.org/wiki/ARM_Cortex-A#ARM_Cortex-A8
https://de.wikipedia.org/wiki/Touchscreen
https://de.wikipedia.org/wiki/WLAN
https://de.wikipedia.org/wiki/MicroSD
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[.Il Anschlufd von Sensoren

Spurensucher Farberkennung Abstandssensor
(Digital 10 Volt) (Analog 10 Volt) (Ultraschall)

l.IIl Universaleingange umschalten

Il Eingang ? X

Universal Zshler Motor Bedienfeld TXT/TX Display Kamera IR Zeit Mikro

Universaleingang: Eingangsart:
®n  Ois Opwov Oalov
O QOB CODsk @aAsk
COwmn QO O ultraschal
Ol O
Sensortyp
NTC-Widerstand ~

Taster
Fototransistor
Reed-Kontakt

Fotowiderstand

Spursensor
T| Abstandssensor
Farbsensor

Verbindung

(®) Lokal: Mur wenn Funktion betreten wird.
() Statisch: Immer verbunden

(C) Objekt: Wenn Objekt erzeugt wird
ROEBO Pro entscheidet

Entsprechend den Erfordernissen, kénnen die
Eingange umgeschaltet werden. Standard ist ,Digital
5KOhm*, um einen Schalter abzufragen. Fur
Spannungsmessungen (siehe Beispiel) wird ,Analog
10V* benutzt.

L Wi I n k4
L |

Flr NTC = 5KOhm
Fur Fotowiederstand = Analog
Fur Fototransistor = Digital

l.IV Weitere Eingangsmaglichkeiten

Zahler — Digital oder Analog

oK Abruch Fur Entfernung = Ultraschall
Interface-Test ? e .
- Auch beim Interface-Test kann der
Eingénge [ Ausgénge Info . .
s ! . Universaleingang umgeschaltet werden.
ingange Ausgange
nOfo  |[oigitel skohm (raster, .}~ ET‘”’ g’”t‘f Ollinks @ 5Stopp (ORechts
M1 8
Oo1+02 O512 '
Analog SkOhm (NTC, ...) M2Typ  Schritte () |inks @) Stopp () Rechts
Ultraschall [OIH ®s
QA i Znisigem) Do3+04 O512 '
= 1ln Pinital Blerkm Tactar L A2 Tamm Crbwithm = . — .

Motor — Motor Steuereingang (Position erreicht)
Bedienfeld — Vorher ein Bedienelement / Steuerelement anlegen und auswéahlen

TXT Display — Vorher ein TX Controller Displ

ayelement anlegen und auswéhlen

Kamera — Vorher Bedienelement / Kamerabildschirm anlegen und auswahlen
IR — fur Fischertechnik Control Set (siehe 3.3)

Zeit — Auswertung von Sekunde, Minute, Stunde, Wochentag, Tag, Monat, Jahr
Mikro — Eingang verwendet das Mikrofon der USB-Kamera
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[I.Display

Das farbige Touch Display zeigt den Status des Controllers, welche Programme geladen sind und wo
man sich im Menu befindet. Es lassen sich Funktionen und Programme auswahlen, aktivieren oder
deaktivieren. Wahrend ein Programm lauft kann man sich Werte von Variablen oder Werte von
analogen Sensoren anzeigen lassen.

Il.I Gr6Benanpassung
o Die GroRRen der Eingabe entsprechen nicht der Darstellung auf dem Display
e Steuerelemente kénnen nicht in der Gro3e veréndert werden
o Die Farbdarstellung kann nicht geandert werden.

Funktion Symbol Bedienfeld TXT/TXDisplay Kamera Eigenschaften Beschreibung ST OP

unnamed1

Rechtecke 12*21; 12*25; 12*29; 12*33; 12*37

[I.Il. Steuerung und Anzeige Uber Display

STOP
Ein Aus ~ Display
s
Regler
T Zustand
M1 T

Geschwi

|
- e M2
Regler n IF1
: b, HBUPtPTO
eb

1. Ein/Aus 2. Zustand 3. Geschwindigkeit
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[I.Ill Textausgabe

""""" : . Textanzeige ? 4

""""" -
FTest Nr. 45— - - -~ -~ -« -« - .
‘r—-—_ ) Text: Axel Chobe

ot spat [T ]2

Axel chobe

Variante 2 Variante 1 Darstellung 1 und 2

Variante 1: ein Anzeigeelement (a) im Reiter TXT-Display anlegen und unter Eigenschaften (b) mit
einem Text versehen (statisch)

Variante 2: den Textbefehl (c) aufrufen und der Bedienfeldanzeige (d) zuweisen (dynamisch)

Variante 3: Ausgabe von Variablen mit dem Textfeld

(Im Textfeld muss der Dateneingang aktiviert
werden um die Variable mit ,#“ dazustellen)

o

o Hauptpro
£

Variante 3
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I1l.Encodermotor

Encoder-Motoren haben Zusatzlich zum Anschluf} fiir die Stromversorgung eine Buchse fir ein 3-
poliges Anschluf3kabel, Giber das man die Drehbewegung des Motors auswerten kann. Ein Magnet
kommt bei jeder Umdrehung an einen Sensor vorbei, wodurch ein Impuls erzeugt wird. Der Motor hat
ein Getriebe mit einer Ubersetzung von 21:1, so das 63 Impulse einer Undrehung der Welle entspricht.

[ll.I Steuerung

B Erweiterte Motorsteuer... ? Aktion: ) . . .
Abstand — ein Motor eine bestimmte Distanz

@M1 - . Synchron — zwei Motoren mit gleicher Geschwindigkeit
Omz Synchron Distanz — zwei Motoren mit bestimmter Distanz

Motorausgang 1: Interface [ Extension

Aktion: . .
b e Stopp — eine Aktion abbrechen
(_IM4 (®) Abstand
() Synchron
Motorausgang 2 () Synchron Distanz Motorausgang 2:

@Keiner B Wird als Aktion Synchron gewahlt, kann hier der zweite

ich : L ..
" fenna s dazugehorige Motor ausgewahlt werden.
M2 (®Links () Rechts
E Richtung 2: o .
Ma Olnks O Redhts Geschwindigkeit:

o , Kann zwischen 1 und 8 gewahlt werden; gilt fir beide Motoren
Geschwindigkeit (1..8):  Distanz (1..32767):

3 0
Distanz:
oK Abbruch Anzahl der Encoderimpulse
T %‘_ - Darstellung Encodermotor (Levell)
M e " 2 Motoren; Drehung links; Geschwindigkeit 8; 800 Impulse
/ w=8 D=0 /  Hinweis 63 Impulse ergeben eine Umdrehung!

- v _
_ Ve / _ -m
. / 1 I @/ Darstellung ,Warten auf Eingang” Umschalten auf ME 1

Das Programm wartet nicht auf die Impulse des Motors — hier wird auf die
Ausflhrung gewartet und dann das Programm weitergefihrt.

[ll.Il Z&hleingange (Analog und Digital)

: Dem Motor M1 wird intern automatisch der Zahleingang C1 zugeordnet,
. Eingang
zu M2 gehort C2 .
Zhler | motor Bedi  Es gibt 4 Z&hleingange firr analoge und digitale Auswertung.

..............

Zahleingang:

(® c1zahler () C1Digital
(caz ca
(caz (Jc3n
(icaz c4ap
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/ & /
M2 S4m 17 _.‘ Hauptpro
V=8 D=128 w IF1 £ Text

Auswertung digitaler Zahleingang Auswertung analoger Zahleingang

[II.III Steuerung mit Fernbedienung Control Set

-~ |
:::::/rm 4—//rm —}//rvn 4—//m1 —
_____ M2 M2 —p M2 — M2
Einfache Steuerung Komplexe Steuerung
Ml Eingang Nach Auswahl eines Eingangs-
. - _ _ elementes kann Uber die Eigenschaften
Universal Zahler Motor Bedienfeld TXT/TX Display Kamera (IR | Ze .
"""""""""" der Reiter IR aufgerufen werden, um

IR Fernsteuer-Funktion
{(Jlinker Joystick links-rechts {irechter Joystick links—rechts () Taster O

die Schalterstellung auszuwahlen.

() linker Joystick links () rechter Joystick links () Taster 0
() linker Joystick rechts () rechter Joystick rechts

() linker Joystick hoch—unter () rechter Joystick hoch-runter

() linker Joystick hoch () rechter Joystick hoch

(®) linker Joystick runter () rechter Joystick runter

Die Tasten On und Off auf der Fernbedienung kénnen
ebenfalls in die Programmierung einbezogen werden.
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1.1V WLAN Client-Modus einschalten

¥ () TXT4381 02:17

KEIN
PROGRAMM

Einstellungen

Einstellungen

Key WPA/WPA2
IP DHCP

SSID Scan

¥ () TXT-4381 02:20

<

WLAN Client Setup

SSID HONOR_PLK_1A51
Key WPA/WPA2
P DHCP

Pfeil nach rechts
dricken

Diese Einstellung wird
bendtigt, um mit der
RoboPro Software
Verbindung
aufzunehmen

) TXT-4381 02:17

4t

Einstellungen

o Eigenschaft

Netzwerk

¥ (3 TXT-4381 02:19

<

Select SSID

Eigenes Netzwerk

wahlen

TXT-4381 02:21

- v

WLAN Mode

{
Restart WLAN ...

© wLAN-Client

WLAN Client Setup

Grinen Haken driicken

TXT-4381 02:18

< v

WLAN Mode

. Access Point (AP)

© wLAN-Client

WLAN Client Setup

4 #

WLAN Einstellungen

WLAN

AF Network security key

U9ZWFYCHMNQM

Client:

WLAN Mode

WLAN Mode

¥ () TXT-4381 02:20

|

WLAN Client Setup

SSID HONOR_PLK_1A51
Key WPA/WPA2
IP DHCP

Key

() TXT-4381 02:22

WLAN Einstellungen

WLAN

AP Network security key

U9ZWFYCHMNQM
Client: 192.168.43.244

WLAN Mode

WLAN-Symbol und IP
zeigen das alles OK ist

Diese Einstellung wird
bendtigt, um mit den
Fernbedienungs-
Programmen auf dem
Handy Verbindung
aufzunehmen

; TXT-4381 02:18

v

WLAN Mode

. Access Point (AP)

© wLAN-Client

WLAN Client Setup

WLAN-Client
WLAN-Client Setup

1} TXT-4381 02:20

WLAN Key

WPA2 Set Key
Schlussel eintragen

a

" USB - Standard
" WLAN - Standard 192.168.8.2
" Bluetooth - Standard  192.168.9.2

192.168.7.2

' Andere / manuell |192‘1es.43.z44
oK | Abbruch

IP-Adresse in RoboPro
zur Drahtlosen
Verbindung eintragen

Fertig

TXT4381 02:18

<4 v

WLAN Mode

o Access Point (AP)

@ wLAN-Client

WLAN Client Setup



Seite 31

[1l.V Steuerung mit Fernbedienung Handy

Variante 1

1 Nicht gedriickt

Die App ,Fischertechnik FT App“ auf das Handy laden.

Handy per Bluetooth mit dem TXT Controller verbinden.

Bluetooth einschalten
App starten und Controller wéhlen

=
TXT Controller

TXT Controller
192.168.8.2

¢ =
TXT Controller

12 Nicht gedriickt :"'7 \
13 Nicht gedriickt :A"/"\:‘
14 Nicht gedriickt ::
15 Nicht gedriickt :\/7'\‘3
16 Nicht gedriickt \
17 Nicht gedriickt <”\"3
18 Nicht gedriickt /_/ S\
Anzeige der Eingdnge  Steuerung der Bild der Kamera Steuermodus
Ausgange wahlwei-se links Motor 1 und 2
Motor od- Lampe rechts Motor 3 und 4
e Die App ,, TXT Camdroid“ auf das Handy laden
e Das Handy per WLAN mit dem TXT Controller verbinden
¢ e Bluetooth einschalten
~TXTCamdroi e App starten

d

Variante 2

Links Motor 1 und 2; rechts Motor 3

WLANS in Reichweite

Tippen zum Konfigurieren.

ierte Verbindungen
e ferbinden, lang tippen zum
Loschen.

Speedport W 501V

9c:80:df:a8:e9:b1

suchen

A=

=2 Einstellungen

Sensor-Werte
A

Den

Kan raJoyst k

Joystick - links

Speedlink-127-5G6
PC-Cabinet

hinzufiigen

Aktuelle Verbindung
"ft-txt_9853" (COMPLETED)

fertig

WLAN wéahlen und verbinden

max Motor Geschwmdlgken

Es sind weitere Einstellungen maoglich
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IV Kamera

Die Bildauflosung betragt 1 Megapixel. Die Bilder kénnen an den PC Ubertragen werden. Der
Controller kann die Bilder verarbeiten und dadurch Bewegungen, Farben oder Spuren erkennen.

V.l Bewegung
Unter dem Reiter Kamera die Bewegungsflache einstellen

Hauptprogramm e e e e e

Furkfion Symbol Bedenfeld TXT/TXDisplay Kamera Egenschaften Besdwebong

Kamera enschalten (7]

Kameraanschiuss: @ TXT Controler
Orc

BC Kamera auswahien | Auswahl...

Bidrate [fos] 15 v

Netzfrequenz s0rz v

Spiegel [horizontal
i 1 [vertial

_____ /M3 IQ //M3 I@@/

Uber den Schubkasten liegt das Feld Bewegung Wird eine Bewegung im Bereich erkannt,
Leuchtet M3

Zum Einstellen der Empfindlichkeit kann die Bewegung Uber eine Variable abgefangen werden.

Das Element stellt 2 Eingangsfelder zur Verfigung, C und A.

- C ist der mittlere Anderungskontrast. Fiir die Ermittlung des Werts werden nur Bildpunkte

beriicksichtigt werden, die Uber dem eingestellten Schwellwert liegen.

- A gibt die Anderungsflache an, also den Anteil der Flache in %, in dem der Schwellwert fiir

den Anderungskontrast C Uberschritten ist.

Bewegungserkenner E3 - Wenn der eingestellte Wert fir die Anderungsflache A
- S — nicht erreicht wird, ist der Wert fur den Anderungskontrast
Stire der Bewegung (10 (3], 100 = sterke Beweging 0. Wenn man also nur erkennen méchtet, ob eine
(rofe derenegng |10 (1, 100 = Ganzes Sensorfee Bewegung erkannt wird, kann man einfach den C

Hirweis:

Die Grifie des Sensorfeldes kann tber das Menil Zeichnen /Bearbeiten verdndert werden, EI n g an g m It 0 Ve rg I e I Che n .

Kamera/ rechte Maustaste auf Bereich)

— Die Werte werden im Eigenschaftsfenster verandert (Reiter
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IV.Il Farberkennung

W Das Element stellt 4 Eingangswerte zur Verfigung, R, G, B und
naand S/W, firr die Anteile an den Grundfarben rot, griin und blau und die
Universal  Zshler Motor Bedie O€Samthelligkeit in % (Wertebereich O bis 100, O=dunkel bzw.

s schwarz, 100=hell bzw. weil3).

=-=1 Hauptprogramm . _
LIz Frame Count HLW _.{ VarB | | 1""“"’" _.{ VarR | |
. Farbe BW Farbe B 1] _ Farbe R 1] _
il Farbe R

el Farbe G B el vaw L [ L vae [
...\l Farbe B Farbe BW 0 _ Farbe G 0 _

Der Einsatz der Kamera zur Farberkennung ist nur bedingt geeignet.

IV.IIl Linienerkennung
Dieses Element erkennt Linien, die die Linie des Sensorelements kreuzen. Das Element erkennt die
Position, Breite und Farbe der Linie.

P War
%anm& ™ -40
Linie links vom Mittelwert
Ubergabewert -40

L ) Vﬂl’
% Linke 1 Pos B 40 B

Linie rechts vom Mittelweg
Ubergabewert +40

Fasgmoagrans Vﬂr
%I Linke 1 Pos B -1

Linie auf Nullpunkt Ubergabewert
gegen 0

Mogliche Einstellungen:

e min/max Linienbreite

¢ min/max Wert (Koordinaten)
¢ minimaler Kontrast
[ ]

Schrittweite Einfache Motorsteuerung
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IV.IV Ballerkennung
Dieses Element erkennt farbige Kreisflachen, Bélle oder andere kompakte farbige Gegenstande vor
einem weil3/grau/schwarzen Hintergrund und liefert die Grél3e und Position des Objekts. Damit dieses
Element funktioniert, darf es nur ein farbiges Element im Erkennungsbereich geben.

Mogliche Einstellungen: Ubergabewerte Sensor:
o minFarbkontrast e Ballposition X
e min/max Ballgré3e e Ballposition Y
e Aussparungen e BallgroRRe
e min/max X-Koordinate e Kontrast
e min/max y-Koordinate
%“‘W""‘ _.‘ VarX |
Ball X -12
%I“W“'“' _.‘ Vary |
Ball 61
%'“W“""' _.‘ vark |
Ball R 108
%"‘W‘W" _.‘ VarQ |
Ball @ 46
Position Ball Werte der Ballposition

IV.V. Aussparung

Dieses Element dient dazu, Bereiche aus dem Erkennungsbereich eines Ballerkenners
auszublenden, wenn dort z. B. farbige Teile des Modells zu sehen sind, die irrtimlich als Ball
erkannt werden kdnnten.



V Soundausgabe

vy ey

. Befehle

Verzweigung, \
Eingdnge, Aust
Operatoren

- Bedienelemente

=

- Zeichnen
- Bibliothek
- Eigene Bibliothek
[#- Geladene Prograrm

-

< >

Programmelemente
~

%
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Sound abspielen

Sound: 26-Robby-1 w

Anzahl Durchlaufe:

Warten bis Sound beendet: Snun_d stoppen
01-Airplane
02-Alarm

03-Bel

Wahle 0 fir endlose Wiederhg 04-Braking
05-Car-harndong
oK 06-Car-horn-shart
07-Crackling-wood
08-Excavator
09-Fantasy-1
.......... 10Fantesy-2
.......... 11 Fantasy-3
.......... 12-Fantasy-4

Symbol aus Programmelemente / Grundelemente/ Entsprechenden Sound auswéhlen

VI Oszillograph (Scope)

e A 1V/div

na wahlen: ™~
>

Oszillograph X

Mame: |!a=._u. szillograph]

Kanéle und vertikale Kontrolle

Einheit Position Mullpunkt Skalierung Auto Logik
[Teilstriche] [Einheit] [Einh/Teil] Skalierung =0

1L = J[ 10
e J[_J[r o J[z |U
LIz o J[+ U
LI o J[+ |0
L L _J[« o J[r |0
I~ s e 1t 10

Ein Farbe Mame

&l
B

K & E
[ |

Ooooooao

oo

Eine Oszillograph, oder kurz Scope, kann den zeitlichen Verlauf von bis zu 8 Eingangen,

Variablen oder anderen Datenwerten anzeigen. Es wird tGber Elemente-
gruppe Eingange/Ausgange als Bedienfeldausgang aufgerufen.

Oszilograph A 1/div B

Hauptpro
Oszillog

Beispiel digitale Auswertung

e Hauptpro

O=zilograph A 1/div

|8 ) S Hauptpro
F1 | [===0szillog

Beispiel analoge Auswertung
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VIl Scratch

A et FTScratchTXT erméglicht auf PCs bzw. Notebooks die Verwendung des
Fischertechnik ROBOTICS TXT Controller zusammen mit der einfach zu
erlernenden Programmiersprache Scratch. So kdnnen im Hand-umdrehen kleine

: Q' Anwendungen zur Steuerung von Motoren und Lampen mittels Tastern,
> Lichtschranken, und vielen weiteren Sensoren erstellt werden. Durch die Vielzahl

\‘ an Mdoglichkeiten, die die Programmier-sprache Scratch bietet, kénnen auch
( weitaus grol3ere Programme erstellt werden.

e Controller mit PC verbinden
e FTScratchTXT herunterladen und starten 1*
e ScratchX im Browser 6ffnen 2*

1* https://ftscratch.github.io/ROBO-TXT/bin/FTScratchTXT.exe
2* http://scratchx.org/?url=http://ftscratch.github.io/ROBO-TXT/src/ext.js#scratch

I Frscratch TXT - O ®

Scripts Backdrops Sounds

I Motion I Events
I Looks Control
_ Wenn Schalter 15 dffnet
— I Sound Sensing —
o @ L
o o play sound pop
= I Data More Blocks
oo
LU Make a Block

fisct F— Add an Extension
ROBOTICS TXT Controller

L}
[ 1]
n
L]
(2]
-]
=]
o

L il

Load Experimental Extension
W=

OMN/OFF -

fischertechnik ROBO-TXT~ - @

Wenn Schalter

Wenn Zdhler C1

FTScratchTXT-Modul Beispiel fur einfache Programmierung


http://www.fischertechnik.de/desktopdefault.aspx/tabid-21/39_read-309/usetemplate-2_column_pano/
https://scratch.mit.edu/
http://scratchx.org/?url=http://ftscratch.github.io/ROBO-TXT/src/ext.js#scratch
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VIII Display und Taster TX-Controller

x

m‘
B knopt \ ? >
Beschriftungstext: | |
Reihenfolge: | 1 | =
Druckschalter L]

Am Anfang aus (0):
Am Anfang rechts gedriickt:
Am Anfang links gedriickt:

wert linker Knopf | 1 |

Wert rechter Knopf |2 |

Hinweis 1: Das "Beschriftungst™ Feld wird verwendet
um von einem Eingangselement auf den Knopf zuzugreifen.

Hirweis 2: Displayknépfe kinnen Gber die linke oder rechte
Auswahltaste am TX Controller betatigt werden.

Der Eingangswert ist 1 wenn die rechte Taste gedriickt wird

und -1 wenn die linke Taste gedridkt wird.

Abbruch

Programm:

Abfrage des Wertes Knopf L1. Ist
Wert 1 — einschalten der Lampe O6
und Ausgabe des Textes ,Lampe
an“ Bedienfeldeingabe , Text".

Bl Textanzeige ? >
ID / Mame: | Text
Text:

Ziffern / Spalten: | 12 IE
Zeilen: | 1 | =
Hinweis: Der "ID [ Mame™ wird verwendet um
vom Programm aus auf die Anzeige zuzugreifen.

Abpruch

Reiter TXT/TX Display 6ffnen und eine Anzeige und
ein Steuerelement einzeichnen.

Kontextmeni (rechte Maustaste) auf Anzeige 6ffnet
Mend flr Textanzeige — Text eingeben fur statischen
Text oder offen lassen fur dynamische Texte.
Kontextmenl (rechte Maustaste) auf Steuerelement
offnet Menl Knopf. Beschriftung &ndern und Werte
fur linken und rechten Knopf festlegen.

Nach loslassen von Knopf 1 wird
Wertl wieder 0 — ausschalten der

Lampe O6 und Ausgabe des
Textes ,Lampe aus®.

wE/ (o]

o Hauptpro
\c Lampe aus>-b{=#3k
P _ Text

o Hauptpro
‘o Lampe an iy =
P o o Text
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IX Zugriff auf Datenstruktur des TXT mit FTP

#% PUTTY Configuration [ X FUtty'_exe — Freeware laden,
installieren und starten.
Cateqaory:
[=]- Session Basic options for your PUTTY session .
" i Loagin . J Folgende Eintragungen vornehmen:
i - aing Specify the destination you want to connect to

(=)~ Teminal , Host: 192.168.7.2
. Keybaard Host Mame for IP address) Port Port: 22
Bl [192.16872 | [2 | ort:
- Features Connection type: Connection: SSH

- Window (ORaw (O Telnet (O Rlogin @ 5SH (O Segial Close window on exit:
Appea.rance Load. save or delete a stored session OnIy on clean exit
- Behaviour
... Translation Saved Sessions
- Selection | |
+~ Colours Default Settings Load Button Open driicken

[=I- Connection .
. Data Save Neues Fenster erscheint
- Proney =
.. Telnet Delete
- Rlogin

- 55H
- Senal Close window on exit:
(i Mways () Mever (8 Only on clean exit

About Help Open Cancel

BB 192.168.7.2 - PUTTY - O x

Login: ROBOPro

Passwort: ROBOPro

Eingabe: “echo showroot=1" > . TxtAccess.ini
Enter und Putty beenden

TXT neu starten

ERROR R Einstellungen/ Info -> Root password
4d e ik wird angezeigt

Info

Id TXT-9853

App 4.2.4.0

=3 ¥ ¢ TXT-9853 14:3

4d & ANSD

Einstellungen

o Eigenschaft

Einstellungen

Sys 4.2.4.0




FTP-Programm 6ffnen
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FTP-5tandort bearbeiten 7
Allgemein
Mame: |
Beschreibunag: |
Standort
Protokoll: SFTP (Secure FTP dber 55H) e
Server: | 192.168.7.2 |Part: | 22
StartDir ETP: |
Passiver Modus Erweitert. .,
Benutzerinformation
Anmeldunag: Benutzername und Kennwort
Benutzername: | root
Kennwart: | I TTIITIIITITIT ]
Dateiname:
Abbrechen

Name:
Protokoll:
Server:
Benutzer:

Kennwort:

TXT

SFTP

192.168.7.2

root

aus TXT ausgelesen

Nach dem 6ffnen dieser FTP-Verbindung, wird die Datenstruktur des TXT dargestellt:

FTP-5tandorte » 192.168.7.2 » ~ «. B
Mame - Groke Typ Gedndert Attr
bin Dateiordner 01.01.2018 01:34 755
dev Dateiordner 01.01.2018 01:00 755
etc Dateiordner 01.01.2018 01:00 755
home Dateiordner 27.06.2014 01:00 755
ik Dateiordner 11,06.2016 01:00 755
a1 lib32 Dateiordner 02122014 01:00 T
libexec Dateiordner 04.12.2014 01:00 755
7 linuxre Dateiordner 02.12.2014 01:00 Tir
media Dateiordner 02.12.2014 01:00 755
mnt Dateiordner 27.06.2014 01:00 755
opt Dateiordner 30.068.2014 01:00 755
proc Dateiordner 010115870 01:00 555
root Dateiordner 02.12.2014 01:00 700
A run Dateiordner 27.06.2014 01:00 Tir
shin Dateiordner 0012018 01:34 755
5YS Dateiordner 01.01.2018 01:00 555
tmp Dateiordner 01.01.2013 01:00 TG
usr Dateiordner 11.06.2016 01:00 755
var Dateiordner 01.01.2018 01:05 755
|:] libvneclient,so.0.000 0 O-Datei 26.12.2014 01:00 664
|:] libvncserver.so.0.0.0 0 O-Datei 26122014 01:00 )
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X Anderung der Sounddateien

Wie in Punkt 9 die FTP-Verbindung 6ffnen und zu opt/knobloch/SoundFiles navigieren.
Diese Soundfiles kénnen im Inhalt geandert werden, mussen aber im Namen genau der alten

entsprechen.
8 Audacity
Datei Bearbeiten Ansicht Transport Spuren Erzeugen Effekt  Analyse Hilfe =9 neuer Sound kann z.B.
= - 5 -|L . .
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Als Voreinstellung unter Bearbeiten/ Einstellung instellungen: Qualitit

ist die Frequenz und das Format entsprechend
(linke Abb.) einzustellen.
Die Aufnahme muss in Mono erfolgen.

) Export-Datei

Speichem in: |

*

Schnellzugriff

Es wurden keine Suchergebnisse gefunden.

i

Dateiname: | Danielat

MNetzwerk

Dateityp:
Andere unkomprimierte: Dateien
AIFF {Apple) 16bit PCM
WAV {Microsoft) 16t PCM
GSM 6.10 WAV (Mabilfuni)
MF3-Dateien

- Gerdte Aufnahme-/Import-Parameter

-~ Wiedergabe Standard-Samplefrequenz: |22050 Hz ~

- Aufnahme

-~ Qualitit Standard-Sampleformat: |32—bit float

- Programmober flache e
Abspeichern mit Datei/

Y o e mE Exportieren/ Dateityp —

Andere unkomprimierte
Dateien/Optionen/
Header — WAV/ Code —
unsigned 8 bit PCM/
Speichern
Export unkomprimierter Dateien b

Einstellungen

Header: |?WA'.|’ (Microsoft)

Codec: | Unsigned 8 bit PCM

{Nicht alle Kombinationen aus
Headern und Codecs sind méglich.)

oK | | Abbrechen
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Ich habe vergeblich versucht, eine brauchbare einfache Anleitung im Netz zu finden.
Auch das beiliegende Anleitungsbuch erschlieft dem Anwender nicht alle
Moglichkeiten. Deshalb habe ich mich in diesem Heft bemiht, alle Moglichkeiten
zusammenzutragen. Die Themen sind dabei in der Reihenfolge nicht als Anleitung,
sondern als Nachschlagewerk zu betrachten. Der erste Abschnitt wurde 2013 fir das
Robo Interface zusammen-gestellt. Der zweite Abschnitt wurde dann 2017 um die
neuen Funktionen des TXT Controllers erganzt. 2018 habe ich die Doku um
Besonderheiten von Display und Tastern des TX-Controllers erganzt.

Axel Chobe
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