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Robot-Design Software
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Bis zur Biene = Anhalten an schwarzer Linie Werkzeug Trr A
Base

Die Zahl fur Motorgrad ist
absichtlich hdher als ndtig,
damit der Roboter auf jeden
Fall komplett zurlick in die
Base kommt.
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Die Prasentation ist eine von vier iiber FLL Robot-Design
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http://nano-giants.net/robot-design
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http://nano-giants.net/robot-design

Anforderungen aus dem FLL-Robot-Game und Umsetzung mit Software

Wendigkeit

Kopien der Projektdatei

Namen der Programme

Stabilitat

Kommentare

Prazision

Geradeaus

Spin / Drehung

Stress
reduzieren

Sensoren folgen

Risiken
vermeiden

Wiederverwendung

Wartbarkeit

Faktoren nur an genau einer Stelle

Tone

Erweiterbarkeit

Warten auf Taste

Ausgaben ins Display
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Mit einfachen Mittel kann man schon viele erreichen

Die Konzepte in dieser Prasentation werden, soweit
moglich und sinnvoll, mit und ohne Datenleitungen

Diese Prasentation erklirt nicht. wie man mit dargestellt. Variablen werden nicht verwendet.

LEGO MINDSTORM EV3 programmiert, sondern o
zeigt, welche Moglichkeiten der Software fiir AL Er'::sﬁfgo'; el2 AL
das FLL Robot-Game sinnvoll verwendet In dieser praseg,;tation

werden konnen. daher nicht benutzt.
mit Variablen

Wir stellen absichtlich nur Programstuicke dar,

die erst dann niitzen, wenn sie in eigene Prazision und

Programme eingebaut werden. Zuverlassigkeit mit Daten- mit Daten-
des Roboters leitungen leitungen

Diese Prasentation soll zwar Anregungen geben,
aber keine Musterldsung sein.

ohne Daten- ohne Daten- ohne Daten-

Wer sich tiefer in die Programmierung leitungen ieitungen leitungen

einarbeitet, kann naturlich einiges besser niedrig
machen. Ideen dazu gibt es am Ende. >

einfach Konzepte der Programmierung schwierig
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Kopien und sinnvolle Namen spart Zeit und Nerven

RegelmaRig Kopien der Projektdatei Sinnvolle Namen fur Programme
erstellen. verwenden.

| = | Projekte

Home  Share  View Sprechende Namen
A ||| « 3Soft.. > Projekte v ® | Search Projekte Programme statt z.B. ,Program2”.

Mame
1 Biene holen.ev3p /

Bewegungsarten.evip
Richtungsfolger.ev3p
Ende von Bewegungen.ev3p
Titelseite.ev3p
2 Honig liefern.ev3p

w guf Rampe.evap

5'1

170801 Erste 170808 Biene 170808 Biene mit 170812 Biene und
Version.ev3 passt.evi Linie.ev3 Honig.ev3

Kopie bei jeder
grofleren Anderung mit
: _ Datum und Kurztext.
170873 Meues Animal Allies,ev3

Werkzeug.ev3 Programme fur das
Robot-Game
Der Name fur die ,richtige” Version durchnummerieren.
B items andert sich nicht. Damit gibt es auf EEE
dem EV3 nur ein Projekt.
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Kommentare erleichtern das Leben

Jeder im Team (und auch die Robot-Design-Juroren) verstehen das Programm.
Stress bei Anderungen und Erweiterungen ist deutlich reduziert.

@ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Editicn
File Edit Toocls Help

RD Software.ev3 X B3

+ || 2 1 Biene holen X IIEI

I I — I
Bis zur Biene Werkzeug Zuriick in die

B+C mit Leistung 50 fir
B+ B+C 5120 Grad

il - -- L R —
Motor A benutzen

Die Zahl fir Motorgrad ist
absichtlich héher als nitig,

S|nnVO”e damit der Roboter auf jeden NutZlose

Fall komplett zurtck in die

Kommentare Base kommt. Kommentare
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Es gibt mehr Bewegungsarten als man denkt

Geradeaus Spin ~Sensoren folgen”

mit ,Standardsteuerung” J ¢ Leistung gleich = Motoren abhéngig von

* Richtung entgegengesetzt Sensorwerten ansteuern
[“lxl __ Gyrosensor
| | = Richtungsfolger

Gk ® © O ¥ ¢
@ mi-sn]moal,{

Drehun g e Farbsensor

| = Linienfolger

 Ein Motor aus

e Halbe Kraft und

gréBerer Radius il \v Utraschallsensor
. = Wandfolger

ohne Datenleitungen ohne Datenleitungen ohne Datenleitungen mit Datenleitungen
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.Sensoren folgen™ ist nicht schwer, aber sehr niitzlich

Zick-Zack" = ~Proportional” = Ansatz fur andere

feste Lenkung angemessene Lenkung Sensoren:

Linienfolger

» Reflektiertes Licht

» Abweichung zur Linienkante
(50%)

Wandfolger

e Entfernung zur Wand in cm

» Abweichung zur
gewunschten Entfernung

Feineinstellung notig!!
A”eAbweiChungen Der Wert der In Jedem Fa” mussen

von , Geradeaus"

werden durch Abweichung von Leistung und Lenkung auf

. ~Geradeaus” . .
gleichgroBe bestimmt die GroRe einander abgestimmt

Lenkbewegungen
ausgeglichen.

der Lenkbewegung. we I"den.

ohne Datenleitungen mit Datenleitungen
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Warten auf Sensorwert™ erlaubt mehr als  Motorgrad”

~Standard-“ und ,Hebelsteuerung”
verwenden die Rotationsensoren in den
Motoren

Geradeaus, Spin, Drehung, ...

»An fur n Grad” und
AN furn
Umdrehungen” nutzen
die den Motoren
eingebauten Sensoren.

ohne Datenleitungen
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Die Verwendung der andere Sensoren
erfordern drei Blocke: An + Warten + Aus

Das Programm wartet.

Die Motoren laufen weiter!

L»An" startet die +Aus" stoppt die
Motoren und lasst die Motoren.

eingeschaltet

Das Programm lauft

aber weiter!

ohne Datenleitungen




Sensoren passend zur Anforderung auswéhlen

Nach
Entfernung
anhalten

An Linie oder
Farbflache
anhalten

Spin/Drehung
bis Winkel

Ausrichten an
Bande oder
Modell

Rotation
(im Motor)

Ultraschall

Farbe

Reflektiertes
Licht

Rotation
(im Motor)

Gyro

Timer
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Automatisches Verlangsamen vor dem Ziel und Korrektur bei UberschieRen.
Relativ langsam. Meist unnétig, da die anderen Sensoren verlasslich genug sind.
Sehr verlasslich. Meist schnell genug.

Hohe Abhangigkeit der Sensorwerte von der Geschwindigkeit des Roboters.
Automatisches Verlangsamen vor dem Ziel und Korrektur bei UberschieRen.

Je nach Hardware: Neigt zu UberschieRen auch bei niedriger Geschwindigkeit. Durch
Experimente lasst sich das aber gut bestimmen und entsprechend bertcksichtigen.

Wenn unklar ist, wie weit der Roboter noch fahren muss, scheidet ,Nach Entfernung
anhalten” aus, da die Bewegung eventuell zu frih beendet wird oder gar nicht zum
Ende kommt, wenn der Roboter nicht mehr weiter fahren kann.

»An far n Sekunden” mit geringer Leistung ist hier eine sichere Losung.

In allen anderen Situationen ist Zeit sehr ungenau! Andere Sensoren verwenden!



Strecken und Winkel sind komfortabler als Motorgrad

Faktoren miissen abhangig § Berechnung vorher Berechnung im Programm
von der Hardware z.B. in Excel

bestimmt werden.
Strecke | Grad

[
° N 30 500
[ ] 1 16,7

500 Motorgrad = 30cm i

10 167
20 333
30 500

iDllx:_Jagb _[GDw@@ J Mg
|m|zj 5u| -50 v

( Die Zahlen sind nur Beispiele! )

ohne Datenleitungen mit Datenleitungen
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Eigene Bldcke (- Unterprogramme)

Einmal definieren, mehrfach nutzen Faktoren an genau einer Stelle im
z.B. ,,90 Grad Spin“ Programm z.B. ,Winkel in Motorgrad”

ohne Datenleitungen mit Datenleitungen
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Debugging = Verstehen, was schief lauft, auch ohne Bluetooth

chhtlge Stellen im Programm mit Tonen markieren. 01 rei
,1s reicht

Nicht auf Abschluss warten

ohne Datenleitunge

Vor dem
Wettbewerb
ausbauen ©

ohne Datenleitungen

Per Leitung Ubertragen

Warten

mit Datenleitungen
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Ideen, es noch besser zu machen

Fur fortgeschrittene Programmierer

.Gyro Drift"

Verstehen, was das ist, und wie man es erkennt.
Alarm oder Gegenmalénahmen ins Programm
einbauen.

Eigenes Menu statt einzelne Programme

Um nicht das nachste Programm suchen zu
mussen, kann man alles in ein Programm packen
und mit den Steintasten auswahlen/starten.

Farbsensor kalibrieren
Ausprobieren, wie sich das auswirkt.

Quer an Linien ausrichten

Mit zwei Farbsensoren den Roboter im rechten
Winkel zu einer Linie ausrichten.

PID-Linienfolger

Schneller zur Linienkante kommen und sich durch
Kurven/Knicke nicht storen lassen.
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Fur Profis

Mehrere Farbsensoren selber kalibrieren

EV3 kennt nur eine Kalibrierung. Fir mehrere
Sensoren, muss man die Werte selber speichern.

Mit Textdateien auf dem EV3 arbeiten
Eigene Kalibrierung, Sensor-Log, ...

Blaue ,Ungeregelter Motor” statt griine
Standardblocke verwenden

Selber beschleunigen, regeln und bremsen.

Bewegungsblock

Eigener Block mit mehreren Parametern, fur
verschiedene Bewegungsarten und Bedingungen
zum Anhalten.




Kontakt und weitere Informationen

NanoGiants Academy v M a i I:
d ot academy@nano-giants.net
J

Nach 7Jahren FCL
ﬁ Internet:

http://nano-giants.net

Facebook:

http://www.facebook.com/NanoGiantsAcademy

YouTube:
http://www.youtube.com/sapnanogiants
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