Projektorientiertes Studium 2007

C und LEGO

Eine Multimedia-Prasentation mit Videos

Projektgruppen:
FuM: Benjamin S. & Friedemann
FCL: Felix, Carsten & Lukas
BuLa: Benjamin B. & Stephan
NuD: Norman & Daniel




Inhalte

1. Vorstellung des Projekts ,,C und LEGO*
a) Einfihrung

b) AKSEN-Board
c) Aktoren & Sensoren

2. Der Praxistell
a) Aufgabenuberblick
b) Eine Maschine entsteht
c) Projektvorstellung: ,Lichtschranke® (leicht)
d) Projektvorstellung: ,Fingerfolger* (fortgeschritten)

3. Fazit
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1.a EinfGhrung

l ernziele:

1. Probleme erkennen und l6sen
Bau einer Maschine nach Vorgaben einer einfachen

Aufgabenstellung
a Erlauterung der Funktionsweise einiger Aktoren & Sensoren und deren
Verwendungen mit dem AKSEN-Board
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1.a EinfGhrung

l ernziele:

1. Probleme erkennen und l6sen
Bau einer Maschine nach Vorgaben einer einfachen
Aufgabenstellung

a Erlauterung der Funktionsweise einiger Aktoren & Sensoren und deren
Verwendungen mit dem AKSEN-Board

2. algorithmisches Denken und Kreativitat
Umsetzung eines Programms, das der Maschine unter
Verwendung zuvor gewahlter Sensoren & Aktoren die gewtinschte
Funktionsweise einhaucht

a Vermittlung grundlegender Kenntnissen in der Programmiersprache C
(Variablen, Kontrollstrukturen, Funktionen)
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1.b AKSEN-Board

Wissenswertes:

 Name bildet sich aus
AKtoren und SENsoren

 Eigenentwicklung der FHB

Ausstattung:

o 8-bit-Mikroprozessor C515 von Siemens

 serielle Schnittstelle

* 16 analoge und 16 digitale Sensorports

 diverse Elektronik zur Steuerung von Motoren, Servos, LED, LCD, usw.
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1.c Aktoren & Sensoren
Aktoren:
Wandeln Energie in Bewegung, Licht oder andere Ausgabegroéf3en um.
Beispiele:
e Motoren und Getriebe

e Servo-Motoren
o Gluihlampchen, Infrarotsender, etc.

Sensoren:

Messen physikalische Grél3en und wandeln diese in elektrische Signale um.

Beispiele:
» Mikroschalter (Bertuihrung)
* Fotosensoren (sichtbares Licht)
 Infrarotempfanger (infrarote Signale oder Entfernungen)
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2.a Aufgabenuberblick

Aufgabe 16 8 Punk e

Unsichtbare
Lichtschranke

Auigabe 17 10 x (Boamtarzahl -1) Puriie

Signalstrecke

Aufgabe 18 T Purikle

Entfernungs-
messer

Aufgabe 19 13 Punk e

lichtabhangiger
Entfernungs-
messer

20 Puri e

Fingerfolger

Aufgabe 21 20 Purk e

Programmier-
barer Blinker

6 Purkie

Binarzahler

Auigabe 23

Anzeige
DIP-Schalter

21 Purikie

FulRball-
Schussanlage

20 Puri e

Fliegenklatsche

9 Purkie

Schwarz-Weil3
Anzeiger

210 Puri e

Sortierer

30 Puri e

Die Maschine

16 Purkie

Schreibmaschine

17 Purkie

Fernsteuerung

Aufgabe 31 16 Punk e

Unsichtbares
Gaspedal




2.b Eine Maschine entsteht

Erst das Kinde im Mann...

@& <8  unddann, das Programm & [
‘Illllllll]ll'jz;j.-r‘lunw = —
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2.b Eine Maschine entsteht (Programm)

1. programmieren / editieren

\

2. compilieren

/

bei fehlerhaftem
Programmverhalten

3. auf AKSEN-Board tbertragen
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2.b Eine Maschine entsteht (Programm)
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2.b Eine Maschine entsteht (Programm)
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2.b Eine Maschine entsteht (Programm)
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2.c Projektvorstellung: ,Lichtschranke”

Aufgabe: Bauen Sie eine mindestens 15cm lange unsichtbare
Lichtschranke und zeigen Sie Unterbrechungen an.

Problemstellung:
1. IR-Sender/Empfanger vor Fremdlicht schiitzen, sonst keine
saubere Ausldsung
2. Bestimmung Sensorwertebereich einer aktiven Unterbrechung
3. Unterbrechungsbehandlung muss entsprechend
wieder gestoppt werden

LOosung:

1. Empfanger wurde versenkt eingebaut, um das Sehfeld
einzuschranken

2. Probelaufe liefern Wertebereiche fir Unterbrechung

3. Mit Hilfe von Fallunterscheidung
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2.c Projektvorstellung: ,Lichtschranke”

Aufgabe: Bauen Sie eine mindestens 15cm lange unsichtbare
Lichtschranke und zeigen Sie Unterbrechungen an.

Die Maschine:

1 x AKSEN-Board

Aktoren:
1 x Piepser
1 x Infrarot-Diode =

Sensoren:
1 x IR-Empfanger —




2.c Projektvorstellung: ,Lichtschranke”

Struktogramm:

Lichtschranke
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2.d Projektvorstellung: ,Fingerfolger”

Aufgabe: Ein Servomotor tragt einen Kopf, der einen Finger in
ca. 10cm Entfernung hin und her folgt.

Problemstellung:

1. dem Finger (Reflektor) in die richtige Richtung folgen

2. Reflektionstarke des infraroten Lichts von der Umgebungshelligkeit
unabhangig messen und auswerten

LOosung:

1. Zwei Sensorenpaare als ,Augen” & in welche Richtung bewegt
sich der Finger?

2. Doppelte Messung der Reflektion: einmal mit und einmal ohne
zusatzlichem IR-Licht durch die Diode & durch Subtraktion
entsteht der eigentliche Wert
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2.d Projektvorstellung: ,Fingerfolger”

Aufgabe: Ein Servomotor tragt einen Kopf, der einen Finger in
ca. 10cm Entfernung hin und her folgt.

Die Maschine:

1 x AKSEN-Board

Aktoren:
2 X Infrarot-Diode
1 x Servo-Motor

Sensoren:
2 X IR-Empfanger




2.d Projektvorstellung: ,Fingerfolger”

Fingerfolger

ReflektionMessen

|IR-Diode ausschalten

Initialisiere den Serva mit 90°

Initialisiere die IR-Messwerte mit 0

Endlosschleife

IR-Reflektion am linken und rechten Auge messen

10ms warten

Reflektion ohne IR-Diode messen

|IR-Diode anschalten

10ms warten

Messdifferenz awischen linkem und rechtern
Alge grifer gleich dem
Reaktionswert?

Reflektion mit IR-Diode messen

Ist Differenz zwischen den Messwerten

ia grafier gleich 07

Servo-Position kleiner als
das definierte
Maximum®?

Differenz zwischen den Messwearten

dem Ergebnis 0 zuweisen
als Ergebnis speichern g

Addiere 2° zur Semvo-Fosition
(Orehung nach links)

Ergehnis zuriickoehen

Messdifferenz zwischen rechterm und linkem

Auge grifer aleich dem
Reaktionswert?

Servo-Position grilier als
das definierte
Minirmurm’

Suhbtrahiere 27 von der Semo-Position
(Orehung nach rechts)

Meue Sermo-Position innerhalb

i der definierten Grenzen?

Servo die neue Fosition zuweisen
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C und LEGO

Buchhclz Benjamin, Lapoehn Stephan

Schwarz Felix, Postupa Lukas, Schawenke Carsten
Moman U Caniel Elsholz Daniel, Seiffert Monman

Schwarze Benjamin, Ehrke Friedemann

P b G0 b B

Gruppe Versuch PAPSG
Lichtschalier Flur Morman U Canie 1{"1) 1("2)
Zahler (Taster) Momman U Cianiel 2
Codeschlolt Momman U Danie . 1("8)
Der winkende Servo FCL
Hellighestslaufiicht Bula
Uns=ichibare Lichischranke FCL
Fingeriolger BulLa
Fingeriolger Fuld
Fusshall-Schullaniage FCL
Schredbmaschine Mormmian U Caniel
i 3 Ful

=
P B3 b3 B

Fad P Pd T Fd Bod

Fod B B2 B B2

=]
[ T |
BJ RJ RS B3 R RO RS BT R RS

2 =vorhanden und zur Verdfientichung geeignet
1 = vorhanden, aber Nacharbeiten notwendig
leer = nicht vorhanden

Vielen Dank fir eure Aufmerksamkeit! ;-)
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