� TITEL  \* FORMATVERBINDEN �fischertechnik Industry Robots�

� THEMA  \* FORMATVERBINDEN �FishFace Handbuch�

Version 3.1

Ulrich Müller

�

�Inhaltsverzeichnis

� VERZEICHNIS \o "1-3" �Allgemeines	� GEHEZU _Toc430920566  � SEITENREF _Toc430920566 �4��

Installation	� GEHEZU _Toc430920567  � SEITENREF _Toc430920567 �5��

Voraussetzungen	� GEHEZU _Toc430920568  � SEITENREF _Toc430920568 �5��

Programmpakete	� GEHEZU _Toc430920569  � SEITENREF _Toc430920569 �5��

Registrieren	� GEHEZU _Toc430920570  � SEITENREF _Toc430920570 �5��

Einführungsbeispiel	� GEHEZU _Toc430920571  � SEITENREF _Toc430920571 �6��

FishP532.VBP	� GEHEZU _Toc430920572  � SEITENREF _Toc430920572 �7��

Programmierung mit FishFace	� GEHEZU _Toc430920573  � SEITENREF _Toc430920573 �8��

Allgemeines	� GEHEZU _Toc430920574  � SEITENREF _Toc430920574 �8��

Verweise, Klassen, Instanzen	� GEHEZU _Toc430920575  � SEITENREF _Toc430920575 �8��

Aktivierung des Interfaces, Unterbrechbarkeit	� GEHEZU _Toc430920576  � SEITENREF _Toc430920576 �8��

Ereignisse	� GEHEZU _Toc430920577  � SEITENREF _Toc430920577 �9��

Konstanten	� GEHEZU _Toc430920578  � SEITENREF _Toc430920578 �9��

MotCntl	� GEHEZU _Toc430920579  � SEITENREF _Toc430920579 �10��

Methoden, Eigenschaften	� GEHEZU _Toc430920580  � SEITENREF _Toc430920580 �11��

OpenInterface/CloseInterface	� GEHEZU _Toc430920581  � SEITENREF _Toc430920581 �11��

Die weiteren Methoden	� GEHEZU _Toc430920582  � SEITENREF _Toc430920582 �11��

FishFace v3.1 Befehlsreferenz	� GEHEZU _Toc430920583  � SEITENREF _Toc430920583 �14��

Eigenschaften	� GEHEZU _Toc430920584  � SEITENREF _Toc430920584 �14��

Ereignisse	� GEHEZU _Toc430920585  � SEITENREF _Toc430920585 �17��

Konstanten	� GEHEZU _Toc430920586  � SEITENREF _Toc430920586 �18��

Methoden	� GEHEZU _Toc430920587  � SEITENREF _Toc430920587 �19��

Interface Panel	� GEHEZU _Toc430920588  � SEITENREF _Toc430920588 �23��

LLWin Entsprechungen	� GEHEZU _Toc430920589  � SEITENREF _Toc430920589 �24��

Modelle und Programme	� GEHEZU _Toc430920590  � SEITENREF _Toc430920590 �25��

Allgemeines	� GEHEZU _Toc430920591  � SEITENREF _Toc430920591 �25��

Bedienung der Diagnose- und Demo-Programme	� GEHEZU _Toc430920592  � SEITENREF _Toc430920592 �26��

Bedienung der TeachIn-Programme	� GEHEZU _Toc430920593  � SEITENREF _Toc430920593 �27��

Gesamtsteuerung	� GEHEZU _Toc430920594  � SEITENREF _Toc430920594 �27��

Programme	� GEHEZU _Toc430920595  � SEITENREF _Toc430920595 �27��

Manuelle Steuerung und Statusfeld	� GEHEZU _Toc430920596  � SEITENREF _Toc430920596 �28��

Erzielbare Positionierungsgenauigkeit	� GEHEZU _Toc430920597  � SEITENREF _Toc430920597 �30��

Programmtechnische Hinweise	� GEHEZU _Toc430920598  � SEITENREF _Toc430920598 �31��

Allgemeines	� GEHEZU _Toc430920599  � SEITENREF _Toc430920599 �31��

Diagnose- und Demo-Programme	� GEHEZU _Toc430920600  � SEITENREF _Toc430920600 �31��

TeachIn-Programme	� GEHEZU _Toc430920601  � SEITENREF _Toc430920601 �34��

FishKurs	� GEHEZU _Toc430920602  � SEITENREF _Toc430920602 �37��

Überblick	� GEHEZU _Toc430920603  � SEITENREF _Toc430920603 �37��

Teil 1 : Einfacher Modellbetrieb	� GEHEZU _Toc430920604  � SEITENREF _Toc430920604 �37��

Modellaufbau	� GEHEZU _Toc430920605  � SEITENREF _Toc430920605 �37��

Programmgerüst	� GEHEZU _Toc430920606  � SEITENREF _Toc430920606 �37��

FishK1 : Einfache Ampelsteuerung	� GEHEZU _Toc430920607  � SEITENREF _Toc430920607 �38��

FishK1n : Einfache Ampel mit Nachtzyklus	� GEHEZU _Toc430920608  � SEITENREF _Toc430920608 �39��

FishK2 : Einfache Fußgängerampel	� GEHEZU _Toc430920609  � SEITENREF _Toc430920609 �40��

FishK2b : Einfacher Fußgängerüberweg mit Bedarfssteuerung	� GEHEZU _Toc430920610  � SEITENREF _Toc430920610 �41��

Teil2 : Zusätzliche Programmiermöglichkeiten	� GEHEZU _Toc430920611  � SEITENREF _Toc430920611 �42��

FishK3 : Fußgängerüberweg mit Schaltschrank	� GEHEZU _Toc430920612  � SEITENREF _Toc430920612 �42��

FishK3z : Fußgängerüberweg, Listengesteuert	� GEHEZU _Toc430920613  � SEITENREF _Toc430920613 �45��

Teil 3 : Einsatz von mehreren Interfaces	� GEHEZU _Toc430920614  � SEITENREF _Toc430920614 �49��

FishK4 : Kreuzung	� GEHEZU _Toc430920615  � SEITENREF _Toc430920615 �49��

FishK4s : Kreuzung mit Linksabbiegerregelung	� GEHEZU _Toc430920616  � SEITENREF _Toc430920616 �50��

Hinweise zu VB4	� GEHEZU _Toc430920617  � SEITENREF _Toc430920617 �53��

Allgemeines	� GEHEZU _Toc430920618  � SEITENREF _Toc430920618 �53��

VB4/16 und Windows 3.11	� GEHEZU _Toc430920619  � SEITENREF _Toc430920619 �53��

fti-Konstanten	� GEHEZU _Toc430920620  � SEITENREF _Toc430920620 �53��

Unterschiede	� GEHEZU _Toc430920621  � SEITENREF _Toc430920621 �54��

Dokumentation	� GEHEZU _Toc430920622  � SEITENREF _Toc430920622 �54��

�

Copyright für Software und Dokumentation : 

Ulrich Müller, D-33100 Paderborn, Lange Wenne 18. Fax 05251/55709�eMail : UlrichMueller@compuserve.com und ulrich.mueller@owl-online.de�Homepage : http://ourworld.compuserve.com/homepages/UlrichMueller

Freeware : Eine private Nutzung ist kostenfrei gestattet.

Dokumentname : � DATEINAME  \* FORMATVERBINDEN �FISHFA31.DOC�. Druckdatum : � ZEIT \@ "tt.MM.jjjj" �18.09.1998�, Ausgabe 3.1b

�Allgemeines

Fischertechnik Modellbaukasten sind seit vielen Jahren eine Konstante, die weit über Spielzeug hinausgeht. Die Modellbaukästen enthielten schon früh Elemente der Elektronik und der Steuerung, seit 1984 - mit größerer Verbreitung der (Personal)computer - auch ein Interface zum Anschluß an deren offene Schnittstellen.

In den ersten Jahren wurden Treiberprogramme für die Programmiersprachen Basic und Pascal und entsprechende Beispiel-Betriebsprogramme für die jeweiligen Modelle geliefert. 

Später kam Lucky Logic für DOS hinzu. Hiermit wurde eine interaktive Programmierung der Modelle auf graphischer Basis möglich. Zwischenzeitlich ist eine stark erweiterte Windows Version (aktuell LLWin 2.1) erschienen, die die graphische Programmierung der Modelle (der aktuellen mit dem aktiven Interface und der früheren über Interfaces mit paralleler Schnittstelle) in sehr komfortabler und einfacher Weise erlaubt.

Da die Möglichkeiten einer geschlossenen Programmier-Umgebung wie LLWin naturgemäß begrenzt sind und der Wunsch, "richtig" zu Fuß, zu programmieren weiterbesteht, wird mit FishFace eine DLL zur Programmierung der fischertechnik Interfaces (seriell und parallel) unter Windows 95 / Windows 98 und Visual Basic 5 / Visual Basic 6 zur Verfügung gestellt. Die DLL ist selber auch in Visual Basic programmiert. Im Anhang werden Hinweise für den Einsatz einer VB4-Version (mit leicht eingeschränktem Umfang), die ebenfalls zum Lieferumfang gehört, gegeben. Hier wird ausschließlich die VB5-Version beschrieben. Sie kann auch zusammen mit VB6 genutzt werden. Effizienter ist hier jedoch der Einsatz der VB6-Version der DLL, da die DLL jeweils das entsprechende Laufzeitsystem benötigt.

FishFace.DLL (FishF532.DLL : VB5-Version, FishFa60.DLL : VB6-Version, FishF432.DLL : VB4/32-Version) erweitert die Programmiermöglichkeiten der Rechner der "frühen Jahre" beträchtlich und nutzt dabei die aktuellen objektorientierten Techniken und die Programmsteuerung durch Ereignisse. Die Programmiermöglichkeiten von FishFace werden in diesem Handbuch ausführlich beschrieben (Kapitel Programmierung mit FishFace).

FishFace.DLL in der Version 3.1 umfaßt gegenüber dier Version 3.0 eine Reihe von Detailverbessurungen, ist aber schnittstellen-kompatibel.

Zu FishFace gehört mit FishKurs eine Einführung in die Programmierung mit FishFace am Beispiel einer Ampelsteuerung. Und natürlich , wie der Titel verspricht , Diagnose- und Betriebsprogramme für die aktuellen "Industry Robots". Die Programme werden als Quellen geliefert. Die DLLs in kompilierter Form.

Wenn man darüberhinaus wissen will, wie FishFace selber läuft sollte man auf der Homepage des Autors (ourworld.compuserve.com/homepages/UlrichMueller) nachsehen oder einfach per Email (ulrich.mueller@owl-online.de) oder Fax (05251/55709) nachfragen. Auf der Homepage gibt es auch Updates und weitere Programme. Hier finden sich auch Links, die zu weiteren fischertechnik-Seiten führen.

Mit Fragen zu den fischertechnik Modellen selber und den Konstruktionskästen wenden sie sich bitte an :�fischerwerke Artur Fischer GmbH & Co. KG, 72176 Waldachtal - www.fischerwerke.de oder besser noch an den fischertechnik-FAN-CLUB :

fischerwerke�fischertechnik-FAN-CLUB	eMail : fischertechnik-service@fischerwerke.de�Weinhalde 14-18�72178 Waldachtal

�Installation

Voraussetzungen

Voraussetzung ist ein Rechner mit Window 95 oder Windows 98 und einem freien COM-Anschluß (bei Einsatz eines parallelen Interfaces ein LPT-Anschluß). Wenn kein freier Anschluß vorhanden ist, kann ein vorhandener (Modem- oder Druckeranschluß) durch einen im Handel erhältlichen Umschalter gemeinsam genutzt werden. Auf dem Rechner sollten neben dem fischertechnik-Programmen keine weiteren laufen, da es sonst, systembedingt, zu Aussetzern kommen kann. Zur Bearbeitung der in Quellform vorliegenden Programme oder zur Erstellung eigener ist Visual Basic Version 5 mit Service Pack 3 bzw. Visual Basic 6 erforderlich. Für VB4/32 : Visual Basic Version 4.0a.

Programmpakete

Die FishFace Software wird in einer Reihe von Programmpaketen (ZIP-Dateien) auf der Homepage des Autors - ourworld.compuserve.com/homepages/UlrichMueller - angeboten :

Dieses Handbuch

Die FishFace DLLs in den unterschiedlichen Versionen einschließlich FishKurs

Die Industry Robots Modell-Programme

und weitere Programme auf die hier nicht eingegangen wird.

Das aktuelle Angebot kann der Homepage entnommen werden.

Nicht-Programmierer oder "anderssprachige" können vom Autor - gegen Kostenerstattung -(Adressen siehe oben) einen Setup-Diskettensatz mit den kompilierte Programmen und den erforderlichen VB-Runtime Dateien anfordern (Diese Pakete würden die Möglichkeiten der Homepage sprengen).

Registrieren

Die DLLs FishFace.DLL und InOut32.DLL sollten im Verzeichnis C:\Windows\System oder im Verzeichnis der Anwendung liegen.

Vor einer Nutzung muß die FishFace.DLL registriert werden :



	regsvr32 FishFxxx.DLL�	bzw :

	regsvr32 C:\Anwendungspfad\FishFxxx.DLL

	Deregistrieren : 

	regsvr32 FishFxxx.DLL /u

FishFxxx.DLL steht für eine der DLLs : FishFace.DLL, FishF432.DLL, FishF532.DLL oder FishF632.DLL. Von denen je nach Gegebenheiten eine zu registrieren ist.

Bei den Anwendungsprogrammen muß im Projekt eine Verknüpfung zur entsprechenden FishFxxx.DLL hergestellt werden (Menü Projekt | Verweise ). Ggf. ist der Verweis bei den mitgelieferten Sources zu überprüfen.

�Einführungsbeispiel

Nach der Installation sollte als erstes das Programm FishP532.EXE bei angeschlossenem fischertechnik Interface ausgeführt werden um sicherzustellen, daß alles in Ordnung ist.

FishP532 fragt als erstes nach dem Portnamen des fischertechnik Interfaces. Infrage kommen die Ports COM1 - COM4 bzw. (beim parallelen Interface) die Ports LPT1 - LPT3. Wenn man da Zweifel hat, einfach probieren (Das Programm meckert dann schon, beim falschen COM-Port).

An das Interface sollten ein Taster und eine Lampe (oder auch mehrere) angeschlossen werden um die Funktion im Detail zu kontrollieren.

Eingabezeile : zeigt den Zustand des entsprechenden Digitaleinganges an.

Ausgabezeile : zeigt den Betriebszustand des zugehörenden Ausganges an. Der Ausgang kann durch Klick auf L (Linkslauf) und R (Rechtslauf) geschaltet werden. Wird gleichzeitig die Strg-Taste gedrückt, bleibt der Ausgang nach dem Loslassen der Maustaste geschaltet. Ausschalten durch Klick auf M1 - M8.

Analogwerte : Anzeige der Werte der Analogeingänge. Der angezeigte Wertebereich  hängt vom Rechnertyp und dem Interfacetyp ab. 

LPT (oder COM) n : Bezeichnung des aktuellen Ports. Der grüne Punkt zeigt die Betriebsbereitschaft des Interfaces an (Rot und Anzeige aller Digitaleingänge : Fehler, meist Strom aus).

Schließen  beendet das Interface Panel. NOTHALT schaltet alle Ausgänge temporär aus (Eigenschaft Nothalt wird gesetzt) und wechselt in den Status "Fortsetzen", bei Klick werden die Motoren wieder geschaltet. RESET schaltet die Motoren aus und setzt die Eigenschaft Reset.

�FishP532.VBP

Im Verzeichnis FishDLL befindet sich auch die Quelle zu FishP532.EXE : das Projekt FishP532.VBP mit dem CodeModul Fish.BAS. Das Programm ist erfreulich kurz und soll deswegen als erstes Beispiel herhalten, hier die Source :



Sub Main()



' --- Anzeige Interface Panel ---



Dim ft As New clsFishFace     ' --- neue Instanz von FishFace

Dim PortName$, res&

' --- Port Zuordnung, könnte auch eine Konstante sein

  PortName = UCase(InputBox("Bitte I/O-Port angeben : COM1 - COM4,�       LPT1 - LPT3. ", "FishKurs", "COM1"))  



  res = ft.OpenInterface(PortName)       ' --- Öffnen und Anzeige

  If res <> ftiFehler Then ft.ShowPanel  '     Interface Panel 

  

	Do                ' --- Warten auf Schließen des Panels

    DoEvents         '    Sicherstellen der Unterbrechbarkeit

  Loop While ft.PanelEnabled



  ft.CloseInterface  ' --- Schließen Interface

	Set ft = Nothing   '     Löschen Instanz von FishFace

  End                ' --- Programm Ende

  

End Sub

Hier die einfachste Möglichkeit  mit nur einem kleinen Code Modul. Es wird nichts anderes gemacht, als die Anzeige des Interface Panels und Warten bis der Bediener es über den Schließen-Button wieder schließt ( und zwischenzeitlich die Modell Anschlüsse testet).

Erste Experimente könnten das Ersetzen von DoEvents durch einzelne FishFace-Methoden sein : ft.SetMotor 1, ftiEin schaltet eine Lampe am Ausgang M1 ein. Eine Kontrollanzeige erfolgt zusätzlich auf dem Panel. Die Anzeige des Panels kann auch durch Taster E1 (Schließer) beendet werden : Loop Until ft.GetInput(1). Aus M1 kann man dann auch noch ein Blinklicht machen, der Loop sieht dann so aus :



Do

	ft.SetMotor 1, ftiEin

	ft.WaitForTime 1000

	ft.SetMotor 1, ftiAus

	ft.WaitForTime 250

Loop Until ft.GetInput(1)

Das sollte für den ersten Eindruck reichen. 

Weitergehen kann es schön systematisch gleich mit dem nächsten Abschnitt "Programmierung mit FishFace" oder mit dem Abschnitt "Modell und Programme" und dem passenden eigenen Modell.

Weitere Beispiele im Abschnitt "Modelle und Programme". Eine systematische Einführung im Abschnitt "FishKurs"

��Programmierung mit FishFace

Allgemeines

Verweise, Klassen, Instanzen

Zentraler Teil von FishFace ist die ActiveX.DLL FishF532.DLL, die als In-Process Komponente innerhalb von Visual Basic 5 Programmen eingesetzt werden kann. Nach Anlegen eines neuen Projektes muß die DLL im VB5-Menü unter Projekt | Verweise... aktiviert werden (FishFace : Fischertechnik Interface VB5/32 (C:\Windows\System\FishF532.DLL)).

Die Komponente FishFace enthält die Klassen :

clsFishFace	mit den zentralen Funktionen

clsMotorListe	mit den Beschreibungsfunktionen für die Motorliste, die z.B. in der �	Methode MoveTo / MoveDelta verwendet werden.

Die Klassen müssen wie üblich instanziert werden z.B. :

Dim ft as New clsFishFace

oder (in einer Form)

Private WithEvents ft as clsFishFace

Set ft = New clsFishFace

In der zweiten Form werden zusätzlich die Rahmen für die FishFace Ereignis-Routinen angelegt.

Eine FishFace Instanz sollte durch 

Set ft = Nothing

wieder freigegeben werden. Es sind parallel mehrere Instanzen (für mehrere Interfaces) möglich.

Aktivierung des Interfaces, Unterbrechbarkeit

Nach der Instanzierung der FishFace Klasse kann auf die Eigenschaften von FishFace zugegriffen werden (besonders zum Setzen von Eigenschaften der Interfaces wie z.B. TimeOut-Werte). 

Die Mehrzahl der FishFace-Methoden kann nur innerhalb des Methodenpaares :

OpenInterface / CloseInterface

genutzt werden. Ereignisse treten entsprechend auch nur innerhalb dieses Rahmens auf. 

Die FishFace-Methoden nutzen von sich aus die gesamte Rechnerzeit zum Überwachen des Interfaces. D.h. das Anwendungsprogramm ist in dieser Zeit nicht unterbrechbar (sprich nicht von außen bedienbar). Da das nicht praktikabel ist, wird beim OpenInterface defaultmäßig eine Unterbrechungssteuerung aktiviert. Sie steuert die Freigabe (DoEvents) von Rechenzeit in zentralen Routinen der Komponente. Die Unterbrechungssteuerung kann durch einen Aufrufparameter von OpenInterface deaktiviert werden. Zusätzlich kann sie während des Programmablaufs durch die Eigenschaft InterruptEnabled gesteuert werden.

Langlaufende Methoden (WaitForChange, MoveTo/MoveDelta) fragen regelmäßig die Eigenschaft NotHalt (Setzen per Programm oder durch Interface Panel NOTHALT-Button) ab und beenden sich dann ggf. Ebenso wird der Fehlerstatus (d.h. in der Regel Netz aus , weil zur Crash-Vermeidung Netzstecker gezogen) abgefragt und die Methode (nicht das Programm) dann beendet. Ebenso werden die genannten Methoden mit Fehler abgebrochen, wenn in der Zeit von 300 msec kein Impuls (ausgelöst durch einen Impustaster) erkannt wird. Kann durch Programmierfehler hervorgerufen sein (falsche Impulstasternummer, der Motor läuft nicht, Impulstaster verschoben).

Ereignisse

Während des Ablaufs einzelner Methoden werden durch FishFace Ereignisse ausgelöst, auf die in entsprechenden Ereignis-Routinen reagiert werden kann (hierfür ist eine WithEvents-Instanz erforderlich).

InterfaceStatus	Auslösung durch die Methode GetInputs. Diese Methode wird �	intern bei nahezu jeder Methode benutzt. Kann zur �	Überwachung des gesamten Programms genutzt werden.

InputImpuls	Auslösung durch die Methode WaitForChange. Liefert den �	aktuellen Impulszählwert. Kann zur Positionsüberwachung �	genutzt werden.

PositionChange	Auslösung durch MoveTo / MoveDelta. Liefert die aktuelle �	Position. Kann z.B. zur Aktionsvisualisierung genutzt werden.

Zu Beachten ist, daß die Ereignisroutinen den normalen Programmlauf unterbrechen, die Motoren aber weiterlaufen. Sie sollten also kurz sein um das "Verschlucken" von z.B. Zählimpulsen (und dadurch ausgelöste  Positionierungungenauigkeiten) zu vermeiden. Das Ereignis InterfaceStatus wird mit Abstand am häufigsten aufgerufen.

Ebenso ist Vorsicht geboten beim Einsatz von ereignisauslösenden Methoden (das sind bei InterfaceStatus fast alle, bei den anderen nur die genannten) innerhalb der Ereignisroutinen. Mit der Eigenschaft InterruptEnabled = False/True, kann das Auftreten weiterer Ereignis vorübergehend unterbunden werden, in dieser Zeit ist das Programm dann auch nicht mehr unterbrechbar. Die Nutzung von Eigenschaften ist problemlos möglich.

Konstanten

Die zum Interface bzw. Modell gehörenden Konstanten sollten symbolisch benannt werden. FishFace bietet hier eine Grundausstattung :

ftiAus	Ausschalten Digitalausgang�ftiEin  	Einschalten Digitalausgang�ftiLinks	Linkslauf Digitalausgang�ftiRechts	Rechtslauf Digitalausgang�ftiAEX	Analogeingang X�ftiAEY	Analogeingang Y�ftiFehler	allgemeiner Interface Fehler�ftiDFehler	allgemeiner Fehler am Digitaleingang�ftiAFehler	allgemeiner Fehler am Analogeingang

Die modellspezifischen Konstanten wie z.B. :�

cTurmMotor = 1		Interface Ausgang�cTurmLinks = ftiLinks	Drehrichtung�cTurmEnde = 2		EndTaster

sollten entsprechend gewählt werden. Weitere Beispiele sind in den *.BAS Files der Modell-Sources zu finden.

MotCntl

Einen Sonderfall bilden die Methoden MoveTo / MoveDelta zur simultanen Positionierung mehrerer Motoren. Die Metlhode erwartet eine Serie von Positionsangaben, deren Zuordnung zu den Motoren im Objekt MotCntl festgelegt sein muß. 

MotCntl enthält pro Motor dessen Name, Nr, Impulstaster, Endetaster, EndPosition  und die aktuelle Position des Motors. Die Angaben sind vor Nutzung der Methoden in der Reihenfolge der Verwendung in MoveTo / MoveDelta zu machen. Durch Instanzierung der Klasse MotorListe können bei Bedarf mehre Motorlisten gehalten werden und aktuell ausgetauscht werden.



�Methoden, Eigenschaften

OpenInterface/CloseInterface

Die zentrale Methode ist OpenInterface. Hier wird die Zuordnung zum Interface (seriell COM1 - COM4 / parallel LPT1 - LPT3) zu dem entsprechenden Port getroffen. Die Ports sind während der Zeit OpenInterface - CloseInterface für andere Nutzung gesperrt. Es sollte auch darauf geachtet werden, daß während des Modellbetriebes die weitere Rechnerlast gering ist, da die Modelle auf plötzliche Resourcen Anforderungen durch Außenstehende (aber auch durch z.B. das Verschieben der eigenen Form) sehr sprunghaft reagieren. Es ist aber möglich in einem Programm zwei unabhängige (ein paralleles und ein serielles) Interfaces in unterschiedlichen Instanzen von FishFace zu betreiben (getestet wurde das auf einem Pentium 90). In FishKurs wird ein Beispiel mit einem parallelen Master/Slave und einem Seriellen angegeben.

Wenns dann noch Probleme im Antwortverhalten (sprunghaften oder zögerlichem Verhalten des Modells) geben sollte kann von den defaultmäßig (auf Pentium 90, Pentium 200 MMX und 486/66 erprobt) eingestellten Werten abgewichen werden, Hierzu gibt es eine Reihe von Eigenschaften (... TimeOut, ... Delay) die vor dem OpenInterface gesetzt werden müssen.

Der weitere Parameter WEvents wurde schon bei "Unterbrechbarkeit" behandelt.

Die weiteren Methoden

Die weiteren Methoden haben eine unterschiedliche Bedeutung und Komplexität. Auch hier gibt es teilweise begleitende Eigenschaften. Beispiele siehe "Modelle und Programme : Programmtechnische Hinweise" und die Sources der mitgelieferten Programme selber, besonders die der Diagnose- und Demo-Programme (sie sind kleiner). Eine systematische Einführung in die Programmierung mit FishFace erfolgt in "FishKurs".

Basis Methoden

GetInput / GetInputs	Zur Abfrage eines bzw. aller Digitaleingänge.�Eigenschaft StatusInputs 	Liefert den letzten durch GetInputs festgestellten�	Status (GetInputs wird auch intern z.B. bei�	SetMotor genutzt. Ebenso liefern Motor-Methoden�	(wie SetMotor) als Ergebnis Fehler oder Status.�	StatusInputs ist ein Integer(16bit) mit 1 = Ein auf der�	entsprechenden Bitposition �	(E1 = bit1, E8 = bit8, E16 = bit16)

GetAnalog	Abfrage des Analogstatus�Eigenschaft StatusAnalog	letzter Status von GetAnalog.�	(ftiAFehler oder Analogwert.)

Motor Methoden

SetMotor, SetMotorList	Schalten eines oder mehrer Motoren.�SetMotors	Schalten aller Motoren�ClearMotors	Abschalten aller Motoren�ResetMotors	Bedingtes Abschalten(Eigenschaft Reset) aller Motoren�EmergencyStop	Bedingtes (Eigenschaft NotHalt) Anhalten�	des Programm, Abschalten der Motoren�	Forsetzen mit altem Status bei Nothalt = False�Eigenschaft StatusOutputs	Status aller Motoren.�	StatusOutputs ist ein Integer(16bit) mit jeweils�	2 bit pro Motor (M1 = bit 1 und 2 ....�	bit 1 = links, bit 2 = rechts.

Das fischertechnik Interface schaltet nach ca. 300 Microsoft "Inaktivität" des Programms alle Motoren ab, d.h. das Interface muß "bei Laune" gehalten werden. Üblicherweise geschieht das durch die Abfrage von Endtaster oder Impulstaster (das sind die, die von dem niedlichen kleinen Zahnrad malträtiert werden) um die Motorposition zu bestimmen. Man sollte beachten, daß ein GetInput() = True den entsprechenden Motor nicht abschaltet (SetMotor n, ftiAus oder ClearMotors sind angesagt). Bei reinen Lampenschaltungen hält die Methode WaitForTime die Interfaceverbindung aufrecht.

Warten und Zählen

WaitForChange	Anhalten des (Anwendungs)Programmablaufs und �	warten auf eine festgelegte Anzahl von Impulsen oder�	(optional) den Endtaster. Zur Vorgabe einer �	festgelegten Wegstrecke. Motoren werden nicht �	geschaltet (müssen aber laufen um Impulse auszulösen�	und wieder abgeschaltet werden.)�	Abbruch durch Nothalt oder Stromaus, nicht aber�	wenn die Impulse ausbleiben, weil ein falscher Taster�	angegeben wurde oder der Motor nicht läuft :�	Endlosschleife.

WaitForLow	Anhalten des Programmlaufs und warten auf einen �	Impulswechsel am vorgegebenen Taster. Weiter,�	wenn Taster Aus. Sonst siehe WaitForChange

WaitForTime	Anhalten des Programmlaufs für eine vorgegebene�	Zeit (in milliSekunden). Abbruch durch Nothalt,�	Das Interface wird gescannt.

Siehe auch die Hinweise bei Positionieren.

Positionieren

MoveTo / MoveDelta	Anfahren einer vorgegebenen Position des Modells�	durch Angabe der Einzelpositionen der beteiligten�	Motoren in der Reihenfolge ihre Angabe in MotCntl�	MoveTo erwartet die Positionsangaben "absolut"�	bezogen auf die Endtasterstellung = 0, MoveDelta�	erwartet die Angabe gegenüber der Vorpositon.�	Die Motoren müssen ab MotCntl(1) angegeben �	werden, die letzten können entfallen.��Mit dieser Methode können mehrere Motoren punktgenau gefahren werden. Die Methode startet alle beteiligten Motoren gleichzeitig und schaltet die einzelnen Motoren bei Erreichen ihrer Position ab, am Ende der Methode sind also stets alle Motoren abgeschaltet.

Die Methoden können durch Nothalt (entsprechender Button auf der Form oder Interface Panel) abgebrochen werden, ebenso durch Stromaus.

Hinweis : fehlerhafte Angaben in MotCntl oder eine falsche Zuordnung kann zu "unerklärlichem" Verhalten führen (meist knurrt es nur kurz und dann steht wieder alles). Die genannten Methoden haben einen internen Timer, der die Methode nach 300 msec "Unttätigkeit" (es wurden keine Impulse erkannt) abbricht. Ebenso werden die Methoden durch die Eigenschaft NotHalt = True abgebrochen  (auch dann, wenn man bloß vergessen hat, sie wieder auf False zu setzen.).

�InterfacePanel

ShowPanel	Anzeige des Interface Panels�	(auch OpenInterface (ShowPanel:=True) möglich�UnloadPanel	Schließen des Panel (und Entladen)

Mit dem Interface Panel kann der Programmablauf verfolgt und durch Klicks in der Ausgabe-Zeile beeinflußt werden. Durch den Reset-Button werden die Motor-Ausgänge gelöscht und die Eigenschaft Reset gesetzt. Der NotHalt-Button löscht ebenfalls die Motorausgänge, erlaubt aber ein Wiederaufsetzten des alten Status, die NotHalt-Eigenschaft wird gesetzt. Man sollte beachten, daß der Programmablauf in beiden fällen nicht angehalten wird, im Programm muß dazu auf Reset bzw. Nothalt reagiert werden.

Über die Eigenschaft PanelEnabled kann festgestellt werden, ob das Panel gerade angezeigt wird. Der Benutzer kann es über den Schließen-Button schließen.	

�FishFace v3.1 Befehlsreferenz

Eigenschaften

PortName

Lesen des aktuellen PortNamens („COM1“, „COM2“ ..., "LPT1", LPT2")

NotHalt

Setzen/Abfragen des Status NotHalt (zur Steuerung von ft.EmergencyStop). Werte : True/False

Reset

Setzen/Abfragen des Status Reset (zur Steuerung von ft.Reset). Werte : True/False

StatusAnalog(nr)

Lesen des zuletzt festgestellten Werts (As Integer) eines Analogeinganges (EX, EY)

StatusInputs

Lesen des zuletzt festgestellten Status (As Integer) aller Eingänge aus dem internen Statusword. Werte wie GetInputs. Siehe auch Hinweis bei Methoden.

StatusOutputs

Lesen des zuletzt festgestellten Status (As Integer) aller Ausgänge aus dem internen Statusword.�Werte wie SetMotors. Siehe auch Hinweis bei Methoden.

InterruptEnabled

Lesen und Setzen einer Interruptsperre für FishFace (Werte True/False). D.h. Steuern, ob die DLL an zentralen Stellen durch DoEvents oder RaiseEvent (Ereignisse) unterbrechbar ist.

PanelEnabled

Lesen ob z.Zt. das Interface Panel angezeigt (True) wird.

Objekt MotCntl 

mit den Eigenschaften Name, Nr, Impuls, Ende und Position dient zur geordneten Speicherung von Motordaten wie ImpulsEingang (ausgelöst durch das Impulsrädchen an einem Taster) und einem Endschalter (betätigt durch die Bewegung des Modells) in einer MotorListe. Das Objekt MotCntl kann sowohl als Unterklasse von clsFishFace wie auch als eigenständige Klasse (clsMotorListe) genutzt werden. Einsatz bei der simultanen Steuerung mehrerer Motoren (z.B. zusammen mit den Methoden MoveTo/MoveDelta). Eine funktionale Zuordnung erfolgt über die Reihenfolge der Einträge in der Liste.

Name

Bezeichnung des Motors i der Liste

name = ft.MotCntl.Name(Index as Integer) und ft.MotCntl.Name(Index as Integer) = Name

name 	Bezeichnung des Motors, String�Index	Index in der MotorListe

Nr

Motornummer entsprechend der Position des Motors auf dem Fischertechnik Interface. Die Bezeichnungen M1 - M8 entsprechen den Nummern 1 - 8 (As Integer).

motornr = ft.MotCntl.Nr(Index as Integer) as Integer

Impuls

Nummer des vom Impulsrädchen betätigten Tasters. Die Bezeichnungen E1 - E16 entsprechen den Nummern 1 - 16 (As Integer).

impulseingangsnummer = ft.MotCntl.Impuls(Index as Integer) as Integer

Ende

Nummer des zum Motor gehörenden Endschalters. Ein positiver Wert gibt zusätzlich an, daß der Endschalter durch einen "rechtsdrehenden" (ftiRechts) Motor, ein negativer durch einen "linksdrehenden" (ftiLinks) angesteuert wird. Die Bezeichnungen E1 - E16 entsprechen den Nummern 1 - 16 (As Integer).

endschalternummer = ft.MotCntl.Ende(Index as Integer)

EndPosition

Angabe der Endposition in Anzahl Impulsen ab Ende = 0.

endposition = ft.MotCntl.EndPosition(Index as Integer) as Integer

Position

Position des Modell, bezogen auf den Motor Index, gemessen in Impulsen des Impulsrädchens MotCntl.Impuls vom Endschalter MotCntl.Ende = Position 0.

position = ft.MotCntl.Position(Index as Integer) as Integer

Bei Start des Modellbetriebs ist es erforderlich diese Position durch gezieltes Anfahren von ft.MotCntl.Ende zu Normieren (dann : ft.MotCntl.Position(i) = 0).

Hinweis : Bei häufigen Start/Stop-Betrieb mit kurzen Fahrstrecken, kann sich die tatsächliche Fahrstrecke "dehnen", z.B. beim beim vorsichtigen manuellen Betrieb in  1er-Schritten (die Start- und Stopstrecken addieren sich zu den reinen Fahrstrecken, Symptom : Position 0 wird angezeigt bevor der Endtaster erreicht wurde). Abhilfe kann hier ein gelegentliches gezieltes Anfahren der Homeposition bringen, z.B. mit der Methode MoveTo :



ft.MoveTo -10, -10, -10, -10

Die Angabe einer negativen Position (die eigentlich gar nicht zulässig ist) führt zum Anfahren einer Position kleiner Null, abgeschaltet wird dann bei Erreichen des Endtasters, die Position wird dann anschließend wieder auf Null gesetzt. 

�Eigenschaften zur Veränderung des Zeit-Verhaltens beim Zugriff auf das Interface. Die folgenden Eigenschaften werden durch „vernünftige“ Werte, die sich auf einem Pentium 90 und einer Spannungsversorgung des Interfaces von ca. 9 Volt bewährt haben, initialisiert. Bei Problemen, können sie über die folgenden Eigenschaften abgefragt und geändert werden. Aus Gründen der Kompatibilität sind stets alle Eigenschaften vorhanden, die jeweils nicht benötigten liefern den Wert 0.

Paralleles Interface

AnalogDelay

Konstante für die Zählung für die Analogeingänge. Bereich ca. 1 - 100, schnellere Rechner - größerer Wert (Default = 25 für Pentium 90). Dabei ist zubeachten, daß die parallelen und die seriellen Interfaces recht unterschiedliche Werte liefern, die hier oder in einer speziellen Routine korrigiert werden können.

LPTIOADR

Konstante für die I/O-Adresse des genutzten parallel-Ports in Verbindung mit dem PortNamen LPT0 bei der Methode OpenInterface. Bei LPT1 - LPT3 werden intern Standardwerte (LPT1 = &H378, LPT2 = &H278 und LPT3 = &H3BC) zugewiesen. Bei Abweichungen von diesen Standardwerten sollte LPT0 in Verbindung mit LPTIOADR genutzt werden.

OutputDelay

Konstante, die den Verlängerungsfaktor bei der Bestimmung des Status der Digitaleingänge, festlegt. Nur bei schnellen Rechnern erforderlich (Default : 3, für Pentium 90 bis 200). Erforderlich, wenn bei Betätigung eines Tasters das Interface Panel nicht oder nur gelegentlich reagiert. 

�FishFace hat in seinen Betriebsarten für das serielle und das parallele Fischertechnik Interface die gleichen Funktionen. In einigen Fällen (z.B. Analogwerte) kann es aber nützlich sein, zu wissen, welche Betriebsart und welche Software Version aktuell eingesetzt ist.

Version

Lesen der Version des aktuellen Interfaces. Der Rückgabewerde ist ein String der mehrere Informationen enthält:

1 = P|S	Parallel oder Seriell�2 = V|D	Programmiersprache Visual Basic/Delphi�3 = 1 - 5	Sprachversion�4 = 16 | 32	Wortbreite�6 = 120 | 310	FishFace-Versionsnummer

Ereignisse

Die Ereignisse können in Forms und Klassen genutzt werden. Dazu müssen sie durch das um WithEvents erweiterte Deklarations Statement

Private WithEvents ft As clsFishFace 

im allgemeinen Teil der Form bzw. der Klasse aktiviert werden. ft steht dabei für einen gültigen Variablennamen.

InputImpuls

Auftreten eines Pegelwechsel am ImpulsEingang von  WaitForChange. Wird bei Ausführung der Methode WaitForChange ausgelöst. Ermöglicht eine Positionsbestimmung durch Abfrage des aktuellen Standes der Zählimpulse.

Private Sub ft_InputImpuls(InputNr as Integer, ImpulsNr as Integer)

InputNr 	Nummer des auslösenden Eingangs �	(siehe WaitForChange(InputNr, NrOfChanges) 

ImpulsNr	Aktueller Stand von NrOfChanges

PositionChange

Gibt die aktuellen Positionen während der Abarbeitung eines Fahrauftrages (Methoden : MoveTo / MoveDelta) wider. Ermöglicht z.B. die laufende Positionsanzeige während (oder in Anschluß an einen) eines Fahrauftrages.

Private Sub ft_PositionChange(PositionListe as Variant)

PositionListe	Variant Array mit den Positionen der am Fahrauftrag beteiligten Motoren �	( entspricht der Eigenschaft ft.MotCntl.Position()).

InterfaceStatus

Bereitstellen des aktuellen Inputstatus bei der Ausführung von GetInputs. Ermöglicht die Auswertung der Werte der Digitaleingänge und eine Reaktion auf Interfacefehler (Timeouts). Hinweis : GetInputs wird auch intern in der Mehrzahl der Methoden genutzt (siehe auch „Programmtechnische Hinweise“).

Private Sub ft_InterfaceStatus(Quelle as Integer)

Quelle	Status�	ftiDFehler : Timeout beim Lesen der Digitaleingänge�	>= 0 : OK, Aktueller Wert der Digitaleingänge

Konstanten

Zur leichteren Lesbarkeit des Programmes wird man zur Bezeichnung der Ein- und Augänge und deren Zuständen symbolische Konstanten verwenden. Ihre Namen sollten Bezug zu ihrer Funktion im Programm haben (also cTurmEnde statt E1). Die Basiswerte, besonders für Zustände der Ausgänge werden als globale Konstanten von FishFace zur Verfügung gestellt.

ftiAus = 0	Ausgang ausgeschaltet�ftiEin = 1	Ausgang eingeschaltet

ftiLinks = 1	Ausgang (Motor) nomineller Linkslauf �ftiRechts = 2	Ausgang (Motor) nomineller Rechtslauf (sollte der Bedienung über das �	Interface Panel (R-bzw. L-Button entsprechen, ggf. den Motor umpolen).

ftiAEX = 0	Analogausgang EX�ftiAEY = 1	Analogausgang EY

ftiFehler = &HFFFF	Allgemeiner Fehler�ftiDFehler = &HFFFF	Fehler am Digital-Eingang�ftiAFehler = &HFFE	Fehler am Analog-Eingang

�Methoden

Bei der Beschreibung der Methoden wird zur Schreibvereinfachung von einem Befehl :�Dim ft as clsFishFace und Set ft = New clsFishFace ausgegangen. Hinweis : bei den Methoden wird gelegentlich auf die Bitpositionen im Input- bzw. Outputstatuswort bezuggenommen. Die Bitpostionen entsprechen genau der Anzeige des Interface Panels (binär und hexa), man kann so leicht die eigenen Werte überprüfen.

GetInput

Auslesen des Status des Einganges InputNr (1 - 8(16)).

bool = ft.GetInput(InputNr%)

bool 	= False : nicht gesetzt oder Fehler�	= True : gesetzt

InputNr	= Eingang 1 - 8(16)

GetInputs

Auslesen des Status aller Eingänge (1 - 8(16)).

integer = ft.GetInputs

integer 	>= 0 : gültige Werte, Eingang 1 ist das niedrigstwertige bit.�	= ftiDFehler : Fehler

GetAnalog

Auslesen eines der beiden Analogeingänge EX oder EY.

integer = ft.GetAnalog(AnalogNr%)

integer 	= 0 -1024 : gültiger Wert (serielles Interface), 0 - 450 (paralleles Interface)�	= ftiDFehler : Fehler

AnalogNr	= 0 (cAEX) oder 1 (cAEY)

SetMotor

Steuern eines einzelnen Ausganges 1 - 4(8) (Motor, Lampe ...).

integer = ft.SetMotor(MotorNr%, Direction%)

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

MotorNr	= Ausgang 1 - 4(8)

Direction	0 (ftiAus), 1 (ftiLinks, ftiEin), 2 ( ftiRechts)

SetMotorList

Steuern der Ausgänge 1 - 4 (Motor, Lampe ...) in einem Auftrag. Für jeden Ausgang kann der Status (Direction) einzeln bestimmt werden. Es müssen nur die Ausgänge angegeben werden, die verändert werden sollen (die anderen bleiben dann unverändert). Ausgänge, die nicht angegebenwerden, sind durch Komma zu markieren (z.B. Motor 1 links, Motor 4 rechts : ft.SetMotors ftiLinks,,,ftiRechts. Alternativ : ft.SetMotors M1:=ftiLinks, M4:=ftiRechts).

�integer = ft.SetMotorList(M1, M2, M3, M4 [M5, M6, M7, M8])

	die Parameter sind vom Typ Variant oder eine Konstante, sie sind optional

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler�Mx	= 0 (ftiAus), 1 (ftiLinks), 2 (ftiRechts)�	die Konstantennamen sind Vorschläge, sie sollten bei Bedarf modifiziert werden. �	Jedoch muß auf die numerischen Werte abgebildet werden.

SetMotors

Schaltet alle Ausgänge gleichzeitig.

integer = ft.SetMotors(StatusWord)

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

StatusWord	= : Motorzustände. Motor 1 ist der niedrigstwertigste, jeweils ein bit-Paar.�	00 : ftiAus, 01 : ftiLinks, 10 : ftiRechts

ClearMotors

Löscht alle Ausgänge gleichzeitig (z.B. alle Motoren aus).

integer = ft.ClearMotors

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

ResetMotors

Bedingtes Zurücksetzen aller Ausgänge. Erfolgt wenn der angegebene Eingang oder die Eigenschaft Reset wahr sind. Der Programmablauf selber wird nicht angehalten, soll das geschehen, so ist eine entsprechende Abfrage (If ft.ResetMotors(8) then ...) in den Programmablauf einzubauen. Der Reset-Button des Interface Panels setzt die Reset Eigenschaft (zur Auswertung in ft.ResetMotors) und löscht alle Ausgänge (ClearMotors), das Programm wird dadurch aber nicht angehalten.

bool = ft.ResetMotors(InputNr%)

bool	= True : Reset�	= False : kein Reset, oder Fehler

EmergencyStop

Bedingtes Anhalten des Programmablaufs und Zurücksetzen aller Ausgänge während des Progammhalts. Erfolgt wenn der angegebene Eingang oder die Eigenschaft NotHalt wahr ist. Das Programm wird fortgesetzt, wenn beide Bedingungen (Eingang und NotHalt) falsch sind. Die Ausgänge werden dazu auf den alten Zustand gesetzt. Der NotHalt-Button des Interface Panels setzt Eigenschaft NotHalt auf wahr und löscht alle Ausgänge und nimmt dann den Zustand Fortsetzen an, ein erneutes Betätigen setzt die Eigenschaft NotHalt wieder auf Falsch, die Ausgänge werden auf den Zustand vor dem NotHalt gesetzt. Der NotHalt-Button hält den Programmablauf nicht an, dazu ist ein ft.EmergencyStop in den Programmablauf einzubauen.

integer = ft.EmergencyStop(InputNr%)

integer	>= 0 (nach Ende des Halts) : wie Ergebnis GetInputs�	= ftiDFehler : Fehler

InputNr 	= Eingang 1 - 8

�WaitForChange

Warten auf den oder die (NrOfChanges) Wechsel des Wertes eines Einganges. Optional wird WaitForChange auch durch den Wert True eines weiteren Einganges beendet (z.B. wenn beim Positionieren um n Schritte vorher schon ein Endschalter erreicht wird. Ebenfalls wird WaitForChange durch NotHalt = True vorzeitig beendet. �Das Ereignis InputImpuls bei jedem Pegelwechsel von InputNr ausgelöst. Bei Ausbleiben eines Pegelwechsels (Impulses) innerhalb von 800 msec wird die Methode mit Fehler abgebrochen.

integer = ft.WaitForChange(InputNr% [,NrOfChanges%] [,TermInputNr%])

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

InputNr	= 1 - 8(16)

NrOfChanges = positiver Integerwert.

WaitForLow

Warten auf einen True/False-Durchgang eines angebbaren Einganges.

integer = ft.WaitForLow(InputNr%)

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

InputNr	= 1 - 8(16)

WaitForTime

Anhalten des Programmablaufs für eine festgelegte Zeit (in MilliSekunden). Programmunterbrechungen durch Ereignisse sind weiterhin möglich. Ein Status NotHalt wird beachtet (d.h. das Warten wird beendet).

ft.WaitForTime mSec

mSec	Wartezeit in MilliSekunden

�MoveTo / MoveDelta

Ausführen eines Fahrauftrages (simultanes Schalten und Überwachen von 1 - 8 Motoren). Die anzufahrende Position wird in einer (variabellangen) Parameterliste als Folge der Positionen der beteiligten Motoren übermittelt. Die Positionen sind "absolut" (mit 0 an der Endtasterstellung, positive Werte) bei Methode MoveTo und relativ (zur aktuellen Position, "rückwärts" : negative Werte) bei der Methode MoveDelta. Die Zählrichtung entspricht der Angabe in MotCntl-Ende (positiv Wert= rechtsdrehend, negativer = linksdrehend)

ft.MoveTo Position1 [ , Position2 ... ]

Position	anzufahrende Motorposition (absolut)

ft.MoveDelta Positon1 [ , Position2 ... ]

Position	anzufahrende Motorposition (relativ)

Die Methoden MoveTo / MoveDelta nutzen die in der Motorenliste über die Eigenschaften ft.MotCntl.Impuls() .... abgelegten Werte und halten die Eigenschaft ft.MotCntl.Position() aktuell. Die Angabe der Position-Parameter muß mit der Aufzählungsreihenfolge in der MotorListe übereinstimmen. Bei Bedarf können durch Set ft.MotCntl = ftx (as clsMotorListe) die Motorlisten gewechselt werden.

Die Methoden werden bei NotHalt = True vorzeitig mit Fehler beendet, ebenso wenn innerhalb von 800 msec kein Impuls erkannt werden konnte.

MoveTo und MoveDelta lösen während ihres Ablaufes das Ereignis PositionChange aus.

OpenInterface

Initialisieren des Interfaces. Der Parameter WithEvent steuert die Aktivierung von DoEvents zur Freigabe von Rechenleistung um die Unterbrechbarkeit des Gesamtprogrammes zu gewährleisten. 

integer = ft.OpenInterface(PortNr% [, ShowPanel As Boolean, WEvents As Boolean])

integer	>= 0 : erfolgreich (wie Ergebnis GetInputs)�	= ftiDFehler : Fehler

PortName	= COM1 - COM4, LPT0 - LPT3,  je nach Hardwaregegebenheiten, �		es erfolgt keine Prüfung. Bei LPT0 wird zusätzlich der Wert der�		Eigenschaft LPTIOADR ausgewertet. Bei LPT1 - LPT3 werden Standard-�		werte (LPT1 = &H378, LPT2 = &H278, LPT3 = &H3BC)�		für die I/O-Adresse des Ports genutzt.

ShowPanel	= False(Default), True. Anzeige des Interface Panels.

WEvents	= True (Default), False. Gewährleisten der Unterbrechbarkeit der Anwendung

CloseInterface

Schließen des benutzten ComPorts und entladen der Form frmFishFace(FishFace.FRM).

�Interface Panel

FishFace bietet zusätzlich eine Form - das Interface Panel - die eine interaktive Bedienung der Interface Funktionen zuläßt. Gedacht ist das Interface Panel als DiagnoseHilfe zur Kontrolle des Modellaufbaus und kann zusätzlich als einfaches Bedieninterface für die Modelle genutzt - ggf. für einen Notbetrieb - werden. 

Das Panel enthält im oberen Bereich die Anzeige des Status aller Digitaleingänge, rechts bitweise, links in Hexa-Darstellung. Im mittleren Teil die Statusanzeige für die Ausgänge im gleichen Aufbau. R und L stehen für den „nominellen“ Rechts- bzw. Linkslauf. Man sollte bei den Motoren die Kabel so stecken, daß sie diesem Drehsinn entsprechen (und bei der Programmierung zusätzliche Konstanten anlegen, die, die logische Motorfunktion angeben z.B.  cArmAuf = ftiLinks). Die Ausgänge können durch „MouseDown“ geschaltet werden. Bei „MouseUp“ werden sie dann wieder auf „Aus“ geschaltet. Die Analogeingänge werden darunter als Dezimalwert angezeigt. Wird gleichzeitig mit „MouseDown“ die Strg-Taste gedrückt, bleibt der Ausgang bei „MouseUp“ geschaltet. Das Ausschalten erfolgt dann explizit über die Felder M8 - M1.

Die Anzeige der Ein- und Ausgänge des Interfaces wird über einen Timer gesteuert, der alle 200 Millisekunden den Status abfragt und die Anzeige aktualisiert. Gewünschter Nebeneffekt ist, daß dadurch die Verbindung zum Interface erhalten bleibt d.h. durch FishFace-Methoden geschaltet Motoren laufen über die 300 Millisekunden Abschaltgrenze des Fischertechnik Interface hinaus. Nicht gewünschter ist : sie tun es auch dann wenn der Motor gerade gegen „die Wand“ fährt.

Dazu (während des Ablaufs eines Programmes) im unteren Bereich der Reset-Button, der die Eigenschaft Reset setzt und alle Motoren anhält - nicht aber den Programmablauf. Wenn das Programm gleich wieder Motorbefehle ausgibt, gehts wieder los. Hier kann man durch geeignete Plazierung der Eigenschaft Reset oder auch der Methode EmergencyStop im Programmablauf bremsend eingreifen. Die Methode EmergencyStop unterstützt auch die Abfrage eines Einganges (Schalters, bei LLWin in der Regel E8).

Der NOTHALT-Button ermöglicht einen Programm-Halt (Setzen NotHalt-Status, Ausschalten aller Ausgänge), er wechselt dann seine Beschriftung in „Fortsetzen“. Bei Betätigung bei Anzeige Fortsetzen wird der Status Nothalt zurückgesetzt und die Ausgänge auf den Zustand vor dem Nothalt geschaltet. Der Status Nothalt wird in der Methode EmergencyStop ausgewertet.

Der RESET-Button löst den Status Reset aus, der in der Methode ResetMotors ausgewertet wird.

Das Interface Panel kann über die folgenden Methoden aktiviert und entladen werden. Vor dem Aktivieren muß bereits eine aktive Interface-Verbindung bestehen (OpenInterface erfolgreich).

ShowPanel

Aktivieren des Interface Panels (Window „Fischertechnik : Interface Panel“)

ft.ShowPanel Links, Oben

Links	Horizontale Position auf dem Bildschirm (Pixel)�Oben	Vertikale Position auf dem Bildschirm (Pixel)

UnloadPanel

Entladen des Interface Panels

ft.UnloadPanel

�LLWin Entsprechungen

Die Funktionen des Basismoduls FishFace soll die freie Programmierung in Visual Basic 5 unterstützen. Da LLWin aber eine Reihe wichtiger Funktionen enthält und häufig auch den Einstieg in den Umgang mit dem Fischertechnik Interface bilden dürfte hier eine Aufstellung der programmtechnischen Entsprechungen LLWin - Visual Basic 5 / FishFace :

BEEP	VB

DECVARIABLE	VB

DISPLAY	VB

EINGANG	VB / FishFace : If ft.GetInput(nr) then�	auch ft.GetInputs�	ft.GetAnalog (Analogeingänge)

ENDE	ft.CloseInterface oder ft.ClearMotors (auf oberster Ebene)

FLANKE	ft.WaitForLow

INCVARIABLE	VB

LAMPE	ft.SetMotor �	ft.SetMotorList�	ft.SetMotors�	ft.ClearMotors

MELDUNG	VB

MOTOR	ft.SetMotor �	ft.SetMotorList�	ft.SetMotors�	ft.ClearMotors�	ft.ResetMotors�	ft.EmergencyStop�	ft.Reset

POSITION	ft.WaitForChange (ggf. unter Nutzung einer Ereignisroutine�	ft_InputImpuls)�	ft.MoveTo und ft.MoveDelta (ggf. unter Nutzung einer Ereignis-�	routine PositionChange) in Verbindung mit den Eigenschaften�	des Objekts ft.MotCntl.

START	ft.OpenInterface 

NOTAUS	ft.EmergencyStop �	NotHalt-Button am Interface Panel

RESET	VB / FishFace : If ft.ResetMotors(nr) then�	Reset-Button am Interface Panel

TERMINAL	Interface Panel, VB

VARIABLE	VB

VERGLEICH	VB

WARTE	ft.WaitForTime

Die in LLWin mögliche parallele Abarbeitung mehrerer START-ENDE Folgen kann mit FishFace durch Einsatz geeigneter Methoden (z.B. MoveTo/MoveDelta) in Verbindung mit der Nutzung von Ereignisroutinen nachgebildet werden.

�Modelle und Programme

Allgemeines

Die zusammen mit FishFace angebotenen Programme stehen alle in Verbindung mit dem fischertechnik Konstruktionskasten "Industry Robots". Für alle Modelle gibt es ein Diagnose- und Demo-Programm, für die größeren Robots auch ein TeachIn-Programme.

Die Programme sind weitgehend gleich, aber auf den jeweiligen Roboter speziell abgestimmt. Sie werden deswegen weiter unten gemeinsam beschrieben. Die Programme liegen in Quell-Form vor. Besonders bei einem neu aufgebauten Modell sollte als erstes das jeweilige Diagnose- und Demo-Programm eingesetzt werden um die Verkabelung des Modells nocheinmal zu prüfen. Beim Start der Modelle wird nach dem Rechneranschluß gefragt, standardmäßig ist das COM1, wenn die Maus oder das Modem über COM1 betrieben wird, kommt auch COM2 infrage. Wird ein altes (paralleles ) Interface verwendet ist meist LPT1 richtig. 

Folgende Programme werden zu den Modellen des Konstruktionskastens angeboten :

Rob1 : Schwenk Roboter

�Diagnose- und Demo-Programm�TeachIn-Programm��EXE-Programm�iSchwenk.EXE�---��Quellen�iSchwenk.VBP�---��Rob2 : Säulen Roboter

�Diagnose- und Demo-Programm�TeachIn-Programm��EXE-Programm�iSäuleD.EXE�iSäuleT.EXE, iSäuleTS.EXE��Quellen�iSäuleD.VBP�iSäuleT.VBP, iSauleTS.VBP��iSauleTS.VBP kann nur mit VB5 ab Ausgabe Professional bearbeitetet werden.

Rob3 : Schweiß Roboter

�Diagnose- und Demo-Programm�TeachIn-Programm��EXE-Programm�iSchweiD.EXE�iSchweiT.EXE��Quellen�iSchweiD.VBP�iSchweiT.VBP��Rob4 : Knickarm Roboter

�Diagnose- und Demo-Programm�TeachIn-Programm��EXE-Programm�iKnickD.EXE�iKnickT.EXE, iKnickTS.EXE��Quellen�iKnickT.VBP�iKnickT.VBP, iKnickTS.VBP��iKnickTS.VBP kann nur mit VB5 ab Ausgabe Professional bearbeitetet werden 

�Bedienung der Diagnose- und Demo-Programme

Die Diagnose- und Demo-Programme sind für alle Modelle ähnlich aufgebaut, sie enthalten aber im Demoteil unterschiedliche Demo-Abläufe.

Aufruf

Im Explorer durch Klick auf die entsprechende EXE-Datei. Oder über eine Verknüpfung. Eine Verknüpfung kann leicht durch Ziehen einer EXE-Datei auf den Desktop erstellt werden. Soll der COM/LPT-Dialog beim Aufruf des Programms unterdrückt werden, kann er in die Verknüpfung übernommen werden. Durch Rechtsklick auf die Verknüpfung und Eigenschaften | Verknüpfung kann auf das Zielfeld zugegegriffen werden. Hier ist ans Ende des dort vorhandenen Eintrages (nach einer Leerstelle) die Eingabe aus dem COM/LPT-Dialog einzutragen.

Ablauf

Nach dem Aufruf des Programms wird eine Übersicht der Motoren und Taster des jeweiligen Modells angezeigt. Nach dem ersten Aufbau sollte man hier nocheinmal kontrollieren

Nach dem Klick auf den START-Button wird nach dem Anschluß des Modells an den Rechner gefragt (s.o.) und dann das Interface Panel angezeigt. Man sollte sich die beiden Forms nach den Gegebenheiten des Bildschirms zurechtschieben und durch Klick auf die "L"-Buttons der Ausgabe-Zeile feststellen, ob Motor und dessen Drehrichtung mit den Angaben der Start-Form übereinstimmen (ggf. sind die Motoren umzupolen). Dabei sollte man auf die Anzeige der Eingabe-Zeile achten und die Funktion der Taster kontrollieren.

Ein Klick auf den Schließen-Button des Interface Panels startet einen automatischen Funktionstest (nicht iSchwenk). Im Anzeigefenster werden nacheinander die durchgeführten Tests angezeigt.

Ein Klick auf den Demo-Button der Start-Form startet eine kurze Demo der Roboter-Funktionen. Es wird auch hier nacheinander aufgelistet was gerade durchgeführt wird. Zusätzlich wird das im gleichen Fenster auch graphisch angezeigt (nicht iSchweiD).

Das Programm kann jederzeit durch den Abbrechen-Button beendet werden.

�Bedienung der TeachIn-Programme

Die TeachIn-Programme für die Modelle iSäule, iSchweis und iKnick sind gleich aufgebaut, enthalten jedoch modellspezifische Anpassungen. Das Modell iSchweis weist durch den "Brenner" anstelle des Greifers mehr Unterschiede auf. Für die Modelle iSäule und iKnick gibt es zusätzlich die "TS-Varianten" mit einer manuellen Steuerung über Schieberegler. Die Modelle werden hier gemeinsam beschrieben.

Das TeachIn-Programm bietet die Hauptfunktionen Teach (Programmierung des Robots, Ablegen in Scripts) und Run (Ausführen eines Scripts) und die Hilfsfunktionen Init (Fahren des Robots auf Grundstellung) sowie eine Manuelle Steuerung.

Dazu wird das Bedien-Panel in eine Reihe von Funktionsfeldern gegliedert:

Programmauswahl (links unter dem Titelfeld)

Programmbedienung (rechts unter dem Titelfeld) mit programmspezifischen Bedienfunktionen, die von Programm zu Programm wechseln

Das Statusfeld (in der Mitte der Form) mit Nachrichten über den Programmablauf an den Bediener

Das PositonsFeld (links unten) in dem die aktuelle Position der Robot-Komponenten angezeigt wird.

Die Manuelle Steuerung (Mitte unten) bietet die Möglichkeit der manuellen Bedienung des Robots. Nutzung beim TeachIn und wenn man "mal so" etwas gerade rücken will (Aktivierung über NOTHALT-Button)

Gesamtsteuerung (rechts unten) mit den NOTHALT-, Abbrechen- und ENDE-Buttons

Aufruf : siehe Diagnose- und Demoprogramme.

Gesamtsteuerung

Mit der Gesamtsteuerung kann über den START-Button die Verbindung zum Interface hergestellt werden. Der Robot fährt dann nach Herstellung der Verbindung auf Grundstellung. Beim ersten Start sollte man deswegen für ausreichend Bewegungsraum sorgen. Der START-Button wechselt seine Beschriftung in ENDE. Neben diesem ENDE-Button zeigt ein grüner Punkt die Betriebsbereitschaft des Modells (die Verbindung zum Interface wird ständig überwacht und ggf. rot). Die 1 steht für die gewählte Anschlußnr (COM1 oder LPT1 ..). Über den Abbrechen-Button bzw. den ENDE-Button kann das Programm abgebrochen oder beendet werden. Ausnahme Programm Run (siehe dort).

Programme

Teach

Das Programm Teach ermöglicht den TeachIn-Betrieb des Roboters. D.h. die manuelle Positionierung des Roboters über die "Manuelle Steuerung" und ein Speichern der Position in einem Script-File. Dieses Script-Files kann mit dem Programm Run dann ausgeführt werden.

Zu Beginn einer TeachIn-Sitzung ist entweder über den NEU-Button ein neues Script-File anzulegen oder über den Öffnen-Button ein bestehendes zu laden. Es wird anschließend nacheinander die Homeposition (Normierung) und die Position 0 angefahren. Bei NEU ist die Position 0 gleichzeitig die Homeposition, sie wird zwischengespeichert und auf Position 1 geschaltet. Ein verändertes Script-File kann dann unter gleichem Namen über den Speichern-Button oder neuem Namen über den Sp.Unter-Button gespeichert werden. Das jeweils aktuelle File wird in der Titelzeile der Form angezeigt.

Über die < > - Button kann zwischen den Positionen gewechselt werden. Bei Erreichen der ersten bzw. der letzten Positon wird der entsprechende Button deaktiviert. Die aktuelle Positionsnummer wird in dem unteren Ziffernfeld angezeigt, die höchste in dem oberen. Der Roboter fährt die angewählte Positon an. Der Robot fährt die gewählte Positon an, während des Motorbetriebes sind die < >-Buttons deaktiviert.

Beim Speichern wird der Inhalt der internen Tabelle in ein Datenfile auf Platte geschrieben.

Zwischen Teach und Run kann fliegend gewechselt werden.

Run

Das Programm Run ermöglicht den Betrieb des Roboters über ein Script-Files in dem die Koordinaten der Einzelpositionen gespeichert sind. Beim Schweiß-Roboter wird anstelle der Greiferposition der Status des Brenners (an/aus) gespeichert.

Vor dem START ist ein Script-File zu laden, das geschieht meist über den Öffnen-Button, kann aber auch durch einen Wechsel von Teach erfolgen.  Das aktuelle Script-File wird in der Titelzeile der Form angezeigt. Nach dem START wechselt die Beschriftung des Buttons in HALT, so ist jederzeit ein Beenden des Programms möglich. Der Roboter fährt nacheinander die Homeposition (es erfolgt eine Normierung) und seine Start-Positonen an. Home- und Start-Position sind nach Anlegen durch NEU gleich. Mit dem START-Button wird dann ein Script-Zyklus gestartet. Während der Zeit des Programmlaufs ist der ENDE-Button deaktiviert. Ein Abbrechen ist dann über HALT und dann ENDE möglich.

In dem Ziffernfeld über dem HALT-Button wird die aktuelle Positionsnummer angezeigt. Die aktuellen Positonsdaten werden im Statusfeld angezeigt.

Ein Markieren der Wiederholen Checkbox ermöglicht einen Endlosbetrieb.

Init

Mit dem Init-Programm kann der Roboter wieder "normiert" werden. Er fährt dazu die Endtaster an. Beim Wechsel zu Programm Teach wird wieder die (ggf. korrigierte) Position 0 angefahren.

Manuelle Steuerung und Statusfeld

Die Manuelle Steuerung ermöglicht die Positionierung des Roboters über Maus-Klicks. Links werden die Aggregate des Roboters und ihre aktuelle Position (in Form von Impulsen ab Endtaster ) angezeigt. Die Position 0 (Erreichen des Endtaster) wird durch einen entsprechenden Hinweis dargestellt. Während des Roboter-Betriebes duch Run wird hier laufend die aktuelle Position angezeigt. Zu den Aggregaten gehören entsprechende Bedienfelder im Bereich "Manuelle Steuerung". Durch Klick auf ein Befehlswort (AUF, AB, RECHTS) wird das Roboter-Aggregat um die daneben angegebene Anzahl Impulse weiterbewegt. Dabei werden Endtaster und eine aggregatspezifische Position in der entgegengesetzten Richtung beachtet (dann gehts nicht mehr, ohne Kommentar). Die Anzahl Impulse um die positioniert werden soll, kann durch Klick auf das Feld zwischen den Befehlswörtern zyklisch verändert werden. ( 1 - 2 - 4 - 8 - 16 ). Das kann zur Feinpositionierung (auch zum genauen Erreichen des Endtasters) genutzt werden. 

Über "Position Speichern" kann die aktuelle Position in einer internen Tabelle unter "aktStep" gespeichert werden. Ist aktStep gleichzeitig der letzte, wird ein neuer angelegt.

Die "Manuelle Steuerung" wird durch das Programm Teach automatisch aktiviert. Sie kann ebenso über den NOTHALT-Button aktiviert werden. Im aktivierten Status ist sie hell hinterlegt. Die angeklickte Schaltfläche ist solange grün, wie der entsprechende Motor läuft. In dieser Zeit ist sie gesperrt (NOTHALT / Fortsetzen ist aktiv). Sie (die Schaltflächen) sollten auch nicht angeklickt werden, da das zur Unterbrechung des Programms und damit zu Positionierungsungenauigkeiten führt. Also immer ruhig eine Position nach der anderen.

Beim Schweiß-Roboter ist die oberste Position anstelle des Greifers mit dem Brenner belegt. Hier ist dementsprechend nur eine An/Aus-Steuerung möglich.

TS-Steuerung

Die Programme iSäuleTS und iKnickTS haben gegenüber den bisher vorgestellten eine modifizierte Steuerung über Schieberegler (Slider). Die TS-Steuerung erfüllt die gleichen Aufgaben wie die bisher beschriebene Steuerung. Die Positionierung des Roboters im TeachIn-Modus geschieht hier jedoch über die jeweiligen Slider. Das kann durch Ziehen mit der Maus oder durch Klicken vor oder hinter den Slider erfolgen. Beim Klicken erfolgt eine Neupositionierung um eine fest vorgegebene Anzahl von Impulsen (Greifer 4, Arm 8, Säule 16). Zusätzlich kann eine Feinpostionierung um einen Impuls über die Pfeiltasten erfolgen. Die jeweilige Slider muß dazu den Fokus haben (gepunktete Linie um den Slider). Während der Postitionierung sind die Slider gesperrt, der Hintergrund ist grün. Es sollte in dieser Zeit keine Programmbedienung erfolgen, da das zu "Aussetzern" bei der Postionszählung führen kann.

Im Run-Modus zeigt die Slider-Position, in Ergänzung der digitalen Anzeige, die relative Position im möglichen Arbeitsbereich an. 

�Erzielbare Positionierungsgenauigkeit

Die Positionsbestimmung der Robots erfolgt über ein Impulsrad mit vier Zähnen auf der jeweiligen Motorwelle das seinerseits einen Taster betätigt. Die Tasterstellung wird vom Programm über einen Digitaleingang abgefragt. Bei Unterscheidung von Geschaltet und Nichtgeschaltet ergeben sich pro Umdrehung der Motorwelle 8 Impulse.

Die Motoren treiben zur Arm- und Greiferbewegung über ein Schneckenrad eine Schnecke mit 4,75 mm Steigung an. Zur Drehung der Säule wird von der (eingängigen) Schnecke ein Zahnrad mit 60 Zähnen angetrieben. Daraus ergeben sich folgende Positionierungswerte pro Impuls :

Schnecke : 4,75 mm / 8 = 0,6 mm / Impuls

Zahnrad : 1/8 Zahn / Impuls

Wird die Schneckenbewegung 1 : 1 in eine Armbewegung umgesetzt ergibt sich eine (theoritische) Positionierungsgenauigkeit von 0,6 mm. Das trifft z.B. bei iSäule für Arm waagerecht und senkrecht, bei iKnick und iSchweis für Arm waagerecht zu.

Wird die Schneckenbewegung zusätzlich noch übersetzt ergeben sich andere (größere) Werte : �Der Greifer öffnet mit ca. 32 Impulsen um 55 mm. Das ist dann ein durchschnittliches Positionierungsincrement von 55/32 = 1.7 mm. Bei iKnick kann der Arm eine senkrechte Bewegung von ca. 185 mm machen. Dazu werden 14 Motorumdrehungen = 112 Impulse benötigt. Pro Impuls also durchnittlich 185/112 = 1,65 mm. Bei iSchweis ist die senkrechte Bewegung des Arm komplexer, da die jeweilige Armlänge einbezogen werden muß.

Bei der Säulendrehung über das 60er Zahnrad wird die Säule pro Impuls um 360°/60 Zähne/8 Impulse = 0,75° gedreht. Bei einer Ausladung der Säule an der Greiferspitze von 300 mm ist das ein Weg von 300 mm x 2 x 3,14 = Umfang / 60 Zähne / 8 Impulse = 4 mm pro Impuls, bei einem mit iKnick erreichbaren Radius von 450 mm dann 6 mm.

Zu berücksichtigen sind noch Anfahr- und Bremsverhalten, sowie das Verhalten des Impulsrädchens.

Bei soviel Rechnerei erfreulich ist die im praktischen Run-Betrieb erzielbare Positionierungsgenauigkeit, die auch bei der Säule im Endlosbetrieb über viele Zyklen im mm-Bereich bleibt.

Beim TeachIn-Betrieb ist der manuelle Einfluß größer. So hat z.B. bei Positionieren in kleinen Schritten der Einfuß der genannten Nebeneffekte eine größere Bedeutung. Das führt in der Regel zu etwas größeren Fahrwegen als es den genannten Impulswegen entsprechen würde. Jedoch wird bei jedem Anfahren von Position 0 die Abweichung durch unbedingtes Anfahren des Endtasters wieder korriegiert. Im Run-Betrieb kann das dann zu abweichenden Fahrwegen führen. Hier ist also ein wenig Fingerspitzengefühl angesagt.

Die Modelle sind so konzipiert, daß während des Betriebes kaum relevanten Lageverschiebungen auftreten können. Beim Greifer kann sich schon mal (nach einem harten Anfahren der Endstellung) der Lagerpunkt in den Grundsteinen ein wenig verschieben, im Bedarfsfall hier korrigieren.

�Programmtechnische Hinweise

Allgemeines

Alle Programme nutzen FishF532.DLL, Aktivierung in der Entwicklungsumgebung im Menü | Verweise ... FishFace : Fischertechnik Interface VB5/32 ( C:\Windows\System\FishF532.DLL).

Die modellspezifischen Konstanten sind in jeweils einem Code Modul zusammengefaßt (basKonst). Sie enthalten die Anschlußbelegung des Interfaces, die symbolische Drehrichtung der Motoren ... Sie korrepondieren mit den Routinen InitM bzw. Form_Initialize in denen die Motorlisten gesetzt werden. Änderungen in basKonst sollten deswegen entsprechend abgeglichen werden.

Alle Programme verwenden zum Ansprechen von FishFace die Instanz ft :

Dim ft As New clsFishFace

' bzw.

Dim WithEvents ft As clsFishFace

Set ft = New clsFishFace

' Freigeben durch 

Set ft = Nothing in Beenden

Die Programme bestehen alle aus einer Form :

frmRobotDemo (Diagnose/Demo)

frmRobotMain (TeachIn)

Die unter dem jeweiligen Projektnamen abgespeichert ist (s.o.)



Das Interface wird über ft.OpenInterface(PortName) geöffnet und über ft.CloseInterface wieder geschlossen. Der PortName wird in einer Inputbox nachgefragt. Sie kann durch eine Konstantenzuweisung mit dem anlagenspezifischen Wert ersetzt werden.

Die im Programm verwendeten fti-Konstanten werden von FishFace geliefert.

Hier sollen primär Hinweise zum Verständnis der Programme gegeben werden. Eine systematische Einführung in die Programmierung mit FishFace findet sich im Abschnit FishKurs.

Diagnose- und Demo-Programme

Struktur

Die Programme sind weitgehend gleich. Die Unterschiede liegen im Programm Demo in dem neben der modellspezifischen Präsentation auch unterschiedliche Programmierertechniken mit FishFace gezeigt werden. Man sollte hier ruhig alle durchsehen. 

Die Programme haben eine Ablaufsteuerung : cmdAction_Click, bei der Ablauf über eine Select Case Konstruktion mit wechselnden cmdAction.Caption gesteuert wird. Der Ablauf ist : 

OpenInterface

Funktionstest (nicht iSchwenk)

Demo

ENDE

In Form_Initialize wird die Motorliste besetzt (nur iKnick)

Programmiertechniken

Sub Funktionstest

Die Motoren werden nacheinander angesteuert und in Richtung Endtaster gefahren bis dieser erkannt wird. Danach wird in Gegenrichtung gefahren und der Impulstaster getestet. Das "Nacheinander" ermöglicht mit einem Protokoll auf picAction die einfache Lokalisierung von Verkabelungsfehlern. Der Programmlauf kann jederzeit durch "Abbrechen" beendet werden (der Abbrechen-Button sollten den Fokus haben). FishFace Funktionen : 



ft.SetMotor cR...Motor, cR...

Do

Loop Until ft.GetInput(cR...)    ' Endtaster

ft.SetMotor cR...Motor, cR...    ' Drehrichtungsumkehr

ft.WaitForChange cR...Impuls, 5  ' Abwarten von 5 Impulsen

ft.SetMotor cR...Motor, ftiAus   ' Abschalten des Motors



Sub Demo

Hier gibt es mehr Abwechslung und meist auch eine Aktionsvisualisierung, die die Demo spannender macht.

iSchwenk.Demo

Nutzung von WaitForTime, da hier für die Schwenkbewegung ein Impulstaster fehlt.



ft.SetMotor cR...Motor, cR...

ft.WaitForTime 3000           ' 3 Sekunden warten (bei Hochspannung)

ft.SetMotor cR...Motor, ftiAus



iSchweis.Demo

Positionieren mit WaitForChange :



ft.SetMotor cR...Motor, cR...

ft.WaitForChange cR...Impuls, n, cR...Ende

ft.SethMotor cR...Motor, ftiAus

Die Angabe eines Endtasters in WaitForChange macht nur bei Drehrichtung auf den Endtaster zu Sinn. Die Increments (n) wird man meist in Verbindung mit einer Variablen nutzten in der die Position ab Endtaster gespeichert ist. WaitForChange löst das Ereignis InputImpuls bei jeder festgestellten Veränderung des Tasters cR...Impuls aus. In der zugehörenden Ereignisroutine kann so die Position nachgehalten werden.

iKnick.Demo

Simultanes Positionieren mit MoveTo :



ft.MoveTo 1, 2, 3, 4       ' 1234 : Positionen für die Motoren 1-4

Das wars ... noch nicht ganz, die Motoren müssen in ft.MotCntl beschrieben werden. Hier in Sub Form_Initialize :

ft.MotCntl.Name(1)   = "Turm"

ft.MotCntl.Nr(1)     = 1             ' entspricht M1

ft.MotCntl.Impuls(1) = cR...         

ft.MotCntl.Ende(1)   = cR...

Jetzt aber, no es kommt noch Sub InitM mit :

If ft.GetInput(cR...) Then ft.MotCntl.Position(1)=0 _�			Else ft.MotCntl.Position(1) = 9999

ft.MoveTo 0, 0, 0, 0

Das Besetzen von .Position (natürlich alle vier) und das Anfahren der Endtaster. Heißt : wenn der Motor schon auf dem Endtaster steht ist die Position = 0, sonst ein wesentlich zu hoher Wert (praktisch kommen nur Werte unter 300 vor), der von MoveTo bei Erkennen des Endtasters auf 0 korrigiert wird.

Und dann noch das Ereignis PostionChange, daß durch MoveTo ausgelöst wird und recht elegant eine Statusanzeige erlaubt :



Private Sub ft_PositonChange(PositionListe as Varian)

Dim Mstatus%



Mstatus = ft.StatusOutputs    ' Was tun die Motoren gerade ?



If Mstatus And cR..Läuft Then shp...BackColor = cFarbeEin _�		Else shp...BackColor = cFarbeAusH

End Sub

Natürlich auch wieder für alle Motoren. cR...Läuft ist eine Maske mit der der gewünschte Motor ausgeblendet wird. Mstatus = 0000000010010101 AND 0000000000000011 gibt 01 = True : Motor 1 läuft.

Und mit dem Ereignis InterfaceStatus kann man dann noch den Fehlerstatus überwachen.

Private Sub ft_InterfaceStatus(Quelle As Integer)



' --- Überwachen Fehlerstatus ----



  If Quelle <> ftiFehler Then Exit Sub

  MsgBox "Beim Programmlauf trat ein Interfacefehler auf, Abbruch",�		 vbCritical, "iKnickD"

  Beenden

  

End Sub

Hinweis 1 : Das Ereignis wird sehr oft aktiviert, der Code sollte kurz sein.

Hinweis 2 :  In Ereignisroutinen sollte der Einsatz von ft.Methoden mit Vorsicht gehandhabt werden, da sie selber wieder Ereignisse auslösen ( InterfaceStatus : praktisch alle Methoden, InputImpuls : nur WaitForChange, PositionChange : nur MoveTo / MoveDelta). Im Bedarfsfall sollte die Unterbrechbarkeit von FishFace unterbunden werden : 

Private Sub ft_InterfaceStatus(Quelle As Integer)



' --- InterruptSperre setzen ---

ft.InterruptEnabled = False



  ........



ft.InterruptEnabled = True   ' --- und wieder aufheben 

  

End Sub



TeachIn-Programme

Struktur

Die TeachIn-Programme sind schon relativ komplex, aber alle weitgehend gleich. Nur iSchweiT hat eine Sonderbehandlung für den Brenner. Das Programm gliedert sich in eine Reihe von Funktionskomplexen, die in den nachfolgenden Abschnitten einzeln vorgestellt werden sollen. Sie sind weitgehend unabhängig voneinander. Es werden aber immer mal wieder Sperren (z.B. cmdStart.Caption, vielleicht etwas zweckentfremdet) genutzt um den Aufruf von Funktionen zu unterbinden, die auf das Ergebnis der gerade laufenden (z.B. InitM) angewiesen sind oder ohne deren vorherigen Aufruf (z.B. cmdRÖffnen) nicht laufen würden. Die Eigenart Funktionen auf Label anstelle von Buttons zulegen ( und doch von Buttons zu reden) ist als Marotte einzustufen (die einem heimlichen Schönheitsideal genügen soll).

Steuerung des Gesamtprogramms

Hierzu werden folgende Subs gezählt

Form_Initialize und Form_Load, InitM�Aufbau der Motorliste, PortName bestimmen, Grundstellung anfahren�In Form_Load wird auch die Breite zurechtgerückt, die während der Entwicklungszeit mehr Breite für die verschiedenen Bedienfelder bietet.

Form_Unload und Beenden�ft abmelden, End

cmdAction mit cmdNotHalt und cmdReset�Anlauf und Ende des Programms (Steuerung über cmdAction.Caption)�NotHalt und Umschalten auf manuelle Bedienung�Abbruch

tmrInter�Überwachung der Interfaceverbindung

Manuelle Bedienung

Geschaltet durch NotHalt und Programm Teach. NotHalt setzt die Eigenschaft ft.NotHalt auf True. Das führt zum Abbruch laufender ft.Methoden (WaitForChange, MoveTo, MoveDelta). Da die Manuelle Bedienung auch ganz normal (mit TeachIn) genutzt wird führt das zu einem etwas unübersichtlichen ft.NotHalt = False Schalten (Entschuldigung, eine Änderung hätte mich zur Aufgabe lieber Gewohnheiten gezwungen).

Die ausführenden Routinen sind lblDelta (Durchschalten der Positionierungsincrements) und lblMotoren das über MoveDelta die gewünschten Positionsincrements ausführt. Dabei werden Endtaster und eine maximale Position abgefragt (bei deren Erreichen dann nicht mehr geht).

Positionsanzeige

Die laufende Positionsanzeige wird durch ft_PositionChange wahrgenommen. Das Ereignis PositionChange liefert eine aktuelle PositionListe der Motorstellungen (nach MotCntl). Die Einzelpositionen werden in den entsprechenden Feldern angezeigt. Das Erreichen einer Endstellung (Position 0) wird verbal angezeigt.

"Programme"

Zu den Programmen gehört die zentrale Aufruf und Steuerungsroutine lblProgramm_Click, die über einen ProgrammIndex steuert und eine ProgrammNr vergibt. Es werden hier auch gegenseitige Abhängigkeiten gesteuert und die zum Programm gehörenden Bedienfelder (picProgramm()) sichtbar gemacht und zurecht gerückt werden.

Zu Teach gehört das Bedienfeld picProgramm(1) mit den Button Subs cmdTRuck, cmdTVor für das Bewegen in den vorhandenen "Takten" (gespeicherten Positionen) und das Speichern der Positionen des Statusfeldes in die Takt-Tabelle. cmdTNeu, cmtTÖffnen, cmdSpeichern und cmdTSpUnter sind für den Zugriff auf Script-Files zuständig.

Run ist mit cmdStartR vertreten. Hier wird ein Scriptfile Schritt für Schritt abgearbeitet und auf Wunsch endlos wiederholt. Zusätzlich noch cmdRÖffnen zu Lesen eines Scriptfiles.

Scriptfiles

Sind einfache ANSI-Files, die auch mit NotePad bearbeitet werden können (man sollte es dann aber auch können, es geht dann viel schneller (schief) als immer wieder Positionen anfahren). Die Werte des Scriptfiles können aber auch gut als Input für eigenen Programme, die MoveTo nutzen, verwendet werden. Zu diesem Komplex gehörenen die Subs RboFileLesen, RboFileSchreiben und RboFileSpeichern.

Hier werden die Takttabelle gefüllt oder geschrieben. Zu beachten ist, daß hier die aktuelle Takt-Position aus dem Statusfeld genommen wird.

Sonderfall : Schweißbrenner

Und dann ist da noch der Schweiß-Roboter, der mit seinem Brenner eine Sonderrolle spielt. Einmal weil so ein Brenner keine Position einnimmt sondern nur ftiEin oder ftiAus kennt und dann weil er sich nicht in die Motorliste aufnehmen läßt sondern, bitteschön, extra geschaltet werden muß. Das passiert in cmdStartR. Auch in der Statusliste gibt es dann nur AN oder AUS (versteckt in dem hier unsichtbaren lblDelta(0)) und das wirkt sich dann auf weitere Takt() aus.

Sonderfall : TS-Steuerung

Die Steuerung über Schieberegler steht als Alternative mit den Programmen iSäuleTS.VBP und iKnickTS.VPB zur Verfügung (ab Visual Basic Ausgabe Professional). Sie ersetzt die Funktionen von lblDelta und lblMotoren. Die Slider für alle Motoren sind in dem Bereich sldMotoren zusammengefaßt. Die Ereignisse _Change und _Scroll lösen über ActionWerte ein Update der Digitalanzeige aus. Die Ereignisse _KeyUp und _MouseUp lösen  über RobotFahren ein Neupositionieren des jeweiligen Motors aus. ft_PositionChange besetzt hier sldMotoren.Value mit dem jeweils aktuellen Positionswert und löst dadurch auch ein Update der Digitalanzeige über _Change ... AktionWerte aus.

�Scriptfiles zum zweiten

Da es mit der Rolle der Scriptfiles im Programm wirklich ein wenig schwierig ist, hier noch einmal eine Aufstellung wo die Scriptfiles überall mitspielen :



Beenden�If TeachCall then RboFileSpeichern��InitM�If TeachCall then RboFileSpeichern, Löschen im Speicher��RboFileLesen�Dialog, Lesen nach Takt(), aktStep = 0 ...�Anfahren von Position 0��RboFileSchreiben�Speichern des aktuellen Steps nach Takt()�Schreiben nach TaktFile��RboSpeichern�Dialog SpeichernUnter, Aufruf RboSpeichern�����cmdRÖffen�RboFilelesen, Anfahren von Position 0, �Freigabe Run/START und Teach/Vor-Rück��cmdStartI�Aufruf InitM��cmdStartR�Abarbeiten Takt() ab Position 0��cmdTNeu�neues Takt() .... aktStep = 0�Freigabe Run/START und Teach/Vor-Rück��cmdTÖffnen�wie cmdRÖffnen��cmdTVor /cmdTRuck�Speichern der aktuellen Position (aus der Anzeige), Anfahren der gewählten Position (bei Ende : Anlegen neuer Schritt). ��cmdTSpeichern�Wenn TaktFile mit Namen RboFileSchreiben sonst RboFileSpeichern��cmdTSpUnter�RboFileSpeichern��lblProgramm�Case 1 : TeachCall = True, Anfahren Takt(aktStep) bzw. Dialog Datei Anlegen/Öffnen�Case 2 : Update akt. Position in Takt() bzw. Dialog Datei Anlegen/Öffnen��

�FishKurs

Überblick

Einführung in die Programmierung von Fischertechnik Profi Computing mit Visual Basic (Version 5) auf Basis der ActiveX-Komponente FishF532.DLL (paralleles oder serielles Interface).

Am Beispiel der Steuerung einer Verkehrsampel wird der Umgang mit die FishFace-Funktionen gezeigt und gleichzeitig mit immer komplexer werdenden Steuerungsaufgaben wird eine kleine Einführung in Visual Basic gegeben. Vorausgesetzt werden nur einfache Kenntnisse von Visual Basic).

Im ersten Teil (FishK1- FishK) werden Beispiele vorgestellt, die sich auch mit LLWin realisieren ließen, im zweiten Teil werden zusätzliche Programmiermöglichkeiten aufgezeigt und im dritten Teil wird auf den Einsatz von mehreren Interfaces eingegangen.



Schaltkasten : Schalttafel (Stand FishKurs4s)              Schaltkasten : Tür

Teil 1 : Einfacher Modellbetrieb

Modellaufbau

Grundplatte, Säule aus Grundbausteinen, am oberen Ende rotes/gelbes/grünes Licht (mit zwischengestecktem Karton um ein Überstrahlen zuverhindern.

Interface an COM bzw. LPT anschließen (hier wird meist COM1 angenommen, eine Unterscheidung zwischen seriell und parallel wird im Programm nicht gemacht, die aktuellen Anschlüsse werden bei jedem Aufruf nachgefragt). Anschluß der Lampen an das Interface : LampeRot : M3, LampeGelb : M2, LampeGrün : M1 (Beim parallelen Interface für eine geeignete Befestigung der Steckerplatte auf der Grundplatte sorgen).

Programmgerüst

Anlegen eines neuen Projektes

Benötigt wird ein registrierte FishF532.DLL (siehe Kapitel Installation) und ggf. InOut32.DLL.

Die Quellen der hier beschriebenen Projekte liegen im Verzeichnis FishKurs, doch ist es hilfreicher, die Projekte neu einzugeben, da dann Unklarheiten eher auffallen. Bei den mitgelieferten Beispielen gibt es nur eine Projektdatei : FishKurs.VBP, die die Formen für alle Kapitel des Kurses enthält. Es ist über Menü : Projekte die jeweils gewünschte Startform einzustellen.

FishKurs.VBP mit einer Form : frmFishK1(FishK1.FRM) mit Icon Trffc09.ICO, Caption : FishKurs : Einfache Ampel.

frmFishK1 mit :�Start Button : cmdAction, "START"�Ende Button : cmdEnde, "ENDE"

Verweis zum FishFace Um die Funktionen von FishFace im Projekt ansprechen zu können ist ein entsprechender Verweis zu erstellen : Menü : Projekt | Verweise | FishFace : Fischertechnik Interface VB532 (C:\Windows\System\FishF532.DLL)  markieren.

Variable für das FishFace im Programm anlegen (Allgemein | Deklarationen) :



Private ft As clsFishFace



Beim Programmstart eine Instanz von clsFishFace anlegen (cmdAction oder Form_Unload) :



Set ft = New clsFishFace

ft.OpenInterface("LPT1")	1 : Nummer des COM- oder LPT-Ports an den das �							Interface angeschlossen ist.       



und beim Programmende wieder auflösen (cmdEnde oder Form_Unload) :



ft.CloseInterface

set ft =Nothing



FishK1 : Einfache Ampelsteuerung

Programmkonstanten

Konstanten von clsFishFace  : ftiEin =1 ftiLinks = 1, können mit F2 und Auswahl FishFace angesehen werden.

Im Teil Allgemein | Deklarationen



Const LampeGrün = 1�Const LampeGelb = 2�Const LampeRot = 2

Ereignis-Routinen

cmdAction_Click :



	Dim res%

 

  Set ft = New clsFishFace

  res = ft.OpenInterface("LPT1", ShowPanel:=True)

  

  Do                          ' --- Betriebsschleife ---

                              '     Abbruch über NotHalt am Panel

                              ' --- Ampelanzeige --

    ft.SetMotor LampeGrün, ftiEin    '     Grün, 3000

    ft.WaitForTime 3000

    ft.SetMotor LampeGrün, ftiAus

    ft.SetMotor LampeGelb, ftiEin    '     Gelb, 1000

    ft.WaitForTime 1000

    ft.SetMotor LampeGelb, ftiAus

    ft.SetMotor LampeRot, ftiEin     '     Rot, 3500

    ft.WaitForTime 3500

    ft.SetMotor LampeGelb, ftiEin    '     Rot/Gelb, 1000

    ft.WaitForTime 1000

    ft.SetMotor LampeRot, ftiAus

    ft.SetMotor LampeGelb, ftiAus

  Loop Until ft.NotHalt

  

  ft.CloseInterface                  ' --- Schließen Interface

  Set ft = Nothing	



Über den Befehl (die Methode) ft.SetMotor Lampe, ftiEin wird eine Lampe dauerhaft eingeschaltet (ftiAus schaltet sie wieder aus).�ft.WaitForTime 1000 hält den Programmablauf um die angegebenen Zeit (in Millisekunden) an. Das heißt, die Lampe leuchtet. Der anschließende ft.SetMotor Befehl schaltet sie dann meist wieder aus.

Do ... Loop Until ft.NotHalt ist eine Schleife, die die Sequenz der ft.Befehle solange ausführt, bis auf dem Interface Panel der NotHalt-Button gedrückt wird.

cmdEnde_Ende :



	End

Ergebnis

Programmstart, nach Betätigen "START" wird das Interface Panel angezeigt. Das Modell läuft mit dem Zyklus.  Beenden über das Interface Panel.

Interfacebedienung : (im laufenden Betrieb oder bei Programmhalt in der Do-Schleife)

Motoren-Zeile (ggf. Fehlermeldung nicht eingeschaltet ) : 

M1 L : LampeGrün an, M2 L : LampeGelb an, M3 L LampeRot an �(Dauerschaltung : bei MouseDown zusätzlich Strg drücken, Aus M1 ... drücken).

Beenden : Klick auf NotHalt-Button. Achtung, dann ist auch das Interface abgemeldet.

FishK1n : Einfache Ampel mit Nachtzyklus

Erweiterung des Programms FishK1 : 



Private Sub cmdAction_Click()



' --- Ampelzyklus ---



Dim res%



  Set ft = New clsFishFace            ' --- Neue Instanz FishFace

  res = ft.OpenInterface("LPT1")      '     und Öffnen Interface

  ft.ShowPanel Me.Left + 300, Me.Top + 450 'Anzeige Interface Panel

  

  Do

    Select Case Time

    Case #6:00:00 AM# To #10:00:00 PM# ' --- Zyklusbestimmung, �                                       '     wenn man nicht

                                       '     warten will, auch mit �                                       '     TasterNacht

      If ft.GetInput(TasterNacht) Then NachtZyklus Else TagZyklus

    Case Else

      NachtZyklus

    End Select

    

  Loop Until ft.NotHalt

  

  ft.CloseInterface                    ' --- Schließen Interface

  Set ft = Nothing



End Sub



Die Erweiterungen im Einzelnen :

Verlagerung des Ampelzyklus in ein Unterprogramm TagZyklus und Erstellung eines neuen NachtZyklus (GelbBlinken).

Einführung einer Zeitsteuerung Select Case Time�Time ist die aktuelle Systemzeit.�Die Schreibweise #6:00:00 AM# steht für 6 Uhr vormittags und ist nicht von der eingestellten Länderkennung abhängig (d.h. das Programm läuft auch in der Schweiz wo die Zeit durch Kommata getrennt wird).

Ein neuer FishFace Befehl ft.GetInput(TasterNacht) zur Abfrage des Schalters am Eingang E1 des Interfaces (neue Konstante Const TasterNacht = 1 und natürlich der Installation des Schalters am Modell). Gedacht für Ungeduldige, die bis zum GelbBlinken nicht bis 10 Uhr warten wollen.

Und noch eine Hilfestellung : Geraderücken des Interface Panels nach einem Verschieben der Hauptform : ft.ShowPanel Me.Left*300, Me.Top+450 in der Ereignis-Routine Form_Click (bei Klick auf die Hauptform).

Listen NachtZylus, TagZyklus siehe FishK1n.FRM.

FishK2 : Einfache Fußgängerampel

Modellerweiterung

Das Modell wird um eine weitere grüne Lampe (in Höhe der vorhandenen, 90° gedreht) erweitert. �Das Programm TagesZyklus wird um die Zuschaltung der Fußgängerampel erweitert :

Private Sub TagZyklus()



' --- Normaler Ampelzyklus am Tage ---



                                         ' --- Ampel      Fußgänger

  ft.SetMotor LampeGrün, ftiEin          '     Grün, 3000

  ft.WaitForTime 3000

  ft.SetMotor LampeGrün, ftiAus

  ft.SetMotor LampeGelb, ftiEin          '     Gelb, 1000

  ft.WaitForTime 1000

  ft.SetMotor LampeGelb, ftiAus

  ft.SetMotor LampeRot, ftiEin           '     Rot, 4500  Grün,3500

  ft.SetMotor LampeFußGrün, ftiEin

  ft.WaitForTime 3500

  ft.SetMotor LampeFußGrün, ftiAus

  ft.WaitForTime 1000

  ft.SetMotor LampeGelb, ftiEin          '     Rot/Gelb, 1000

  ft.WaitForTime 1000

  ft.SetMotor LampeRot, ftiAus

  ft.SetMotor LampeGelb, ftiAus



End Sub

Man sieht hier die neue Konstante LampeFußGrün (an E4), die parallel zu Lampe(Auto)Rot geschaltet wird. Zu beachten ist, daß Rot noch 1 sec. allein nachläuft.

FishK2b : Einfacher Fußgängerüberweg mit Bedarfssteuerung

Der TasterNacht wird in TasterFuß umbenannt und dient jetzt zur Anforderung eines Fußgängerzyklus. Die Ampel zeigt standardmäßig AutoGrün an. Ein Fußgängerzyklus muß über TasterFuß angefordert werden.

Das Unterprogramm TagZyklus wird in FußZyklus umbenannt und erweitert.

WunschFußSperre : um drängelnden Fußgängern ein DauerFußGrün zu verleiden wurde eine Sperrzeit eingeführt in der der TasterFuß (und damit der WunschFuß) nicht beachtet wird. Unterprogramm FußZyklus setzt WunschFußSperre zu Beginn auf True und am Ende des Zyklus wieder auf False (d.h. die Sperre ist aufgehoben). Zusätzlich wird vor WunschFußsperre=False eine längere Grünphase geschaltet und den Fußgängern Gelegenheit zum Verschnaufen zu geben.

Die Betriebschleife in cmdAction lautetet jetzt : 



	ft.SetMotor LampeGrün, ftiEin

  WunschFußSperre = False             ' --- Ende StartphaseDo

    If ft.GetInput(TasterFuß) And Not WunschFußSperre Then FußZyklus

  Loop Until ft.NotHalt

D.h. beim Klick auf START wird LampeGrün geschaltet und bei Betätigung von TasterFuß der FußZyklus angesprungen, wenn nicht die WunschFußSperre das verhindert.

�Teil2 : Zusätzliche Programmiermöglichkeiten

FishK3 : Fußgängerüberweg mit Schaltschrank

Konnten die bisherigen Programme genausogut (oder, je nach Übung auch einfacher) mit LLWin realisiert werden, tritt hier die Programmierung in den Vordergrund, die über die reine Ablaufsteuerung hinausgeht und sich naturgemäß nicht mehr mit einem Ablauflogik-orientierten Werkzeug bewerkstelligen läßt.

Erstellt wird das (Programm)Modell eines Schaltschrankes wie man ihn in der Nähe von Verkehrsampeln findet.

Er besteht aus folgenden Teilen :

Anzeige der aktuellen Lampenanzeige

Anzeige und Auswahl des Betriebsprogrammes (Blinken, FußZyklus, NormalZyklus, Aus)

Eine Tür mit Sicherheitsschloß

Den genauen graphischen Aufbau der Form wird man sich am besten am Programm ansehen.

Neue Struktur :

Da das Interface Panel durch eine eigene Lampenanzeige ersetzt werden soll, ist auch eine Änderung der Programmstruktur sinnvoll. Einige Ereignisse die quasi simultan (also neben dem normalen Programmzyklus ausgeführt werden ) werden in eine Ereignis-Routine verlagert. Dazu ist eine Modifikation der FishFace Einbindung in das Programm erforderlich :



Private WithEvents ft As clsFishFace



In Sub Form_Load werden jetzt eine Reihe von Initialisierungen (auch das OpenInterface) vorgenommen und in Form_Unload das CloseInterface.

Lampenanzeige

Die Behandlung der oben genannten Punkte erfolgt dann in der jetzt zur Verfügung stehenden Ereignis-Routine ft_InterFaceStatus :

Entgegennahme von WunschFußAnmeldungen

Anzeige des Lampenstatus



Private Sub ft_InterfaceStatus(IStatus As Integer)



' --- Anzeige der aktuellen Ampelanzeige ---



Dim Mstatus%



  Mstatus = ft.StatusOutputs

  

' --- Fußzykluswünsche entgegennehmen, aber immer nur einen

  If Not WunschFußAnmeldung Then _�		WunschFußAnmeldung = IStatus And WunschFußMaske

  

' --- Anzeige des Lampenstatus ---

  If Mstatus And cLMaskeRot Then shpAStr(0).BackColor = cFrot _�	Else shpAStr(0).BackColor = cFgrau

  If Mstatus And cLMaskeGelb Then shpAStr(1).BackColor = cFgelb _�	Else shpAStr(1).BackColor = cFgrau

  If Mstatus And cLMaskeGrün Then shpAStr(2).BackColor = cFgrün _�	Else shpAStr(2).BackColor = cFgrau

  If Mstatus And cLMaskeFGrün Then shpAFuß.BackColor = cFgrün _�	Else shpAFuß.BackColor = cFgrau



End Sub



Zentrale Punkte sind die Auswertung des InputStatus, der als Parameter IStatus übergeben wird und von MStatus, der über die Eigenschaft ft.StatusOutputs "besorgt" wird.

Die Auswertung erfolgt über logische Operationen bei der im StatusWord durch den logischen Operator And und eine Maske alle nicht interessierenden Teile ausgeblendet werden und auf Wahr geprüft wird (z.B. : Inhalt MStatus : "00000000 00010100"(Hexa : 0014), bit 3 und 5 sind an, das entspricht Lampe Rot und Gelb an. Eine Maske "00000000 00000100" durch And verknüpft stellt Übereinstimmung bei bit 3 fest, das Ergebnis ist Wahr, siehe Zeile mit cLMaskeGelb im Beispiel oben).

Die Konstanten sind diesmal deutlich umfangreicher ausgefallen :



' --- Konstanten für die Ampelsteuerung -------------



Const LampeGrün = 1, cLMaskeGrün = &H1

Const LampeGelb = 2, cLMaskeGelb = &H4

Const LampeRot = 3, cLMaskeRot = &H10

Const LampeFußGrün = 4, cLMaskeFGrün = &H40



Const cFgrau = &H8000000F         ' --- Lampenfarben im Schaltkasten

Const cFrot = &HFF&

Const cFgelb = &HFFFF&

Const cFgrün = &HFF00&





Der Rest ist einfach : Anzeige der aktiven Lampen bei Wahr mit der jeweiligen Lampenfarbe (auch Konstanten) und bei Falsch Zuweisung von grau.

Die Schaltung eines Fußgängerzyklus erfolgt in mehreren Schritten : 

WunschFußAnmeldung. Entgegennahme der Anforderung für einen Fußgängerzyklus geschieht in ft_InterfaceStatus. Das geschieht bedingt (Not WunschFußAnmeldung) über TasterFuß (E1) um keinen "Dauerdruck auf TasterFuß zu erzwingen, den beim nächsten Aufruf wird wieder der Stand von TasterFuß untersucht.

In cmdAction_Click wird bei Case 0 auf WunschFußAnmeldung geprüft und FußZyklus aufgerufen, wenn er nicht schon läuft (WunschFußsperre). 

FußZyklus seinerseits setzt die WunschFußSperre bei Start und hebt sie am Ende wieder auf. Vorher ist noch eine Warte-Befehl (ft.WaitForTime) eingefügt, um eine zu schnelle Freigabe eines neuen Fußzyklus zu verhindern.

Gegenüber FishK2 wird so nicht nur ein vorzeitiger Neustart unterbunden sondern es reicht auch ein kurzer Tastendruck zu beliebiger Zeit um einen Fußzyklus anzufordern (es sei denn, er läuft gerade).

Anzeige und Auswahl des Betriebsprogramms

Der Schaltschrank enthält eine Liste der zur Verfügung stehenden Betriebsprogramme, die über Radiobuttons (chkProg_Click : ProgWahl=Index) ausgewählt und über den START-Button gestartet werden können.  Die Routine cmdAction_Click ist jetzt wieder umfangreicher geworden und faßt die Abläufe von FishK1 und FishK2 zusammen :



Private Sub cmdAction_Click()



' --- Ampelzyklus ---



  ProgNr = ProgWahl     ' --- Einstellen vorgewähltes Programm

  ft.ClearMotors        '     Grundstellung

  

  Do                    ' --- Endlosschleife, Abbruch über

                        '     neues START, Aus oder Programmende

    Select Case ProgNr

    Case 0        ' --- Bedarf

      If WunschFußAnmeldung And Not WunschFußSperre Then

        FußZyklus

      Else

        ft.SetMotor LampeGrün, ftiEin

      End If

    Case 1        ' --- Zyklus

      NormalZyklus

    Case 2        ' --- Blinken

      Blinken

    Case 3        ' --- Aus

      ft.ClearMotors

      Exit Do

    End Select

  Loop



End Sub

Türöffnen mit Paßwort

Ein Schaltschrank, der offen an der Straße steht, ist gefährdet. Deswegen eine Tür mit Sicherheitsschloß. Technisch ist das ein Picture-Control (ein Container) auf dem der Tür-Button (cmdÖffnen) und ein Textfeld für ein Paßwort plaziert werden. Der Container muß oben in der Anordnung der Controls liegen (ZOrder), so verdeckt er den Schaltschrank. Um das Programm besser editieren zu können wird er zur Entwicklungszeit neben die Schalttafel plaziert, erst beim Programmstart wird er zurecht gerückt :



picTür.Move 280, 140, 4000, 5100 ' --- Schieben der Tür über die

Me.Width = 4600                  '     Schalttafel, verkleinern Form

Das Öffnen der Tür geht in zwei Schritten, die Steuerung erfolgt über cmdÖffnen.Tag : 

Anzeige Paßworteingabe

Paßworteingabe, falsche Paßwort : Tür zu�korrektes : picTür.Visible = False



Private Sub cmdÖffnen_Click()



' --- Paßworteingabe und Tür öffnen ---



  Select Case cmdÖffnen.Tag

  Case "ZU"                     ' --- Tür ist geschlossen

    txtPaßwort.Visible = True   '     Anzeige Paßworteingabe

    cmdÖffnen.Tag = "PASS"      '     Schalten für nächsten Schritt

    txtPaßwort.SetFocus

  Case "PASS"                   ' --- Paßworteingabe

    If txtPaßwort = Left(Me.Caption, 8) Then

      picTür.Visible = False    '     Tür öffnen, merken

      cmdÖffnen.Tag = "OFFEN"

    Else

      txtPaßwort.Visible = False  ' --- Falsche Paßwort

      txtPaßwort = ""             '     Ausgangszustand

      cmdÖffnen.Tag = "ZU"

    End If

  End Select



Wie heißt denn eigentlich das Paßwort, und wie geht die Tür wieder zu.

FishK3z : Fußgängerüberweg, Listengesteuert

FishK3z enthält einige Umstellungen und Erweiterungen zu FishK3 :

eine strukturelle Änderung, die Umstellung von Einzelbefehlen zur Lampensteuerung auf Listensteuerung.

Zusätzliches Betriebsprogramm : Zeitautomatik, wie schon in Fish1n vorhanden

Zum Test des Betriebsablaufs den Modus Einzelschritt

und einen Zeitraffer zum Test von zeitgesteuerten Betriebsprogrammen

Listensteuerung

Bei der Durchsicht der bisherigen Programmversionen wird man feststellen, daß die Sequenz : Lampe Ein, Warten, Lampe aus häufig vorkommt, daraus könnte ein Unterprogramm werden :



Private Sub Takt(LampeNr, Dauer)



	ft.SetMotor LampeNr, ftiEin

	ft.WaitForTime Dauer

	ft.SetMotor LampeNr, ftiAus

End Sub

Aber wenn schon, denn schon : Die Aufruf Parameter für den Aufruf von Taktzyklus in eine Liste aufnehmen und dann gleich auch noch die Ansteuerung aller Lampen gleichzeitig zulassen. Die Liste sieht dann so aus :



Private Takt (0 To 100)            ' Deklaration



Const LampeGrün = 1, cLGrün = &H1  ' Konstante dazu

Const LampeGelb = 2, cLGelb = &H4

Const LampeRot = 3, cLRot = &H10, cLRotGelb = &H14, cLRotFuß = &H50

Const LampeFußGrün = 4, cLFGrün = &H40



Private Sub Form_Initialize()



' --- Initialisieren der Taktliste ---



  Takt(0) = Array(750, cLGelb)       ' --- Gelb Blinken

  Takt(1) = Array(250, ftiAus)   .......

Die Routine Takt wird in TaktZyklus wird geändert :



	Private Sub TaktZyklus(Liste(), Von%, Bis%)



' --- Ausführen einer Taktliste ---



Dim i%



  For i = Von To Bis

		ft.SetMotors (Liste(i)(1))

		ft.WaitForTime (Liste(i)(0)) 

	Next i

  

End Sub

Die etwas ungewohnte Schreibweise von Liste korrepondiert mit der Festlegung der Inhalte. Um eine einfache Schreibweise zu ermöglichen, wurden die Liste Takt als Typ Variant und seine Elemente als Typ VariantArray deklariert. So können die Werte (Dauer, LampenMaske) in einer Zeile zugewiesen werden. Das bedingt dann die Schreibweise Liste(i)(0) Es wird das i-te Element der Liste adressiert und im Element (VariantArray) das Element 0 für die Dauer. Durch die Klammern drumrum wird aus dem einfachen Element der Liste (das per Adresse über geben würde) ein Ausdruck, der als Wert übergeben wird, das ist hier erforderlich, weil SetMotors (und WaitForTime) hier einen Integerwert erwartet.

TaktZyklus arbeitet mehrere Listenelemente in einer Von - Bis Schleife ab. Hier taucht ein neuer Befehl (FishFace.Methode) auf : ft.SetMotors MotorStatusWord. Der Befehl schickt alle Lampenstellungen in einem Auftrag an das Interface. Dazu müssen in der LampenMaske die entsprechende Bits gesetzt sein (siehe ft_InterfaceStatus). Da stets alle Lampenstellungen geschickt werden (also auch die Stellung ftiAus) ist nach dem WaitForTime kein zusätzlichen ft.SetMotors erforderlich, das wird dann beim Erreichen des ersten SetMotors in der Schleife gemacht.

Einzelschritt

Wenn schon Liste, dann sie auch nutzen. In die Schalttafel wird eine Baugruppe Einzelschritt eingefügt : Anwahl Einzelschritt, Anzeige aktueller Schritt und Weiterschalten zum nächsten Schritt.  Nocheinmal TaktZyklus :



Private Sub TaktZyklus(Liste(), Von%, Bis%)



' --- Ausführen einer Taktliste ---



Dim i%, res%



  For i = Von To Bis

    lblEinzelS = i                 ' --- Einzelschrittanzeige

    ft.SetMotors (Liste(i)(1))

    If chkEinzelS.Value = 0 Then

      ft.WaitForTime (Liste(i)(0))   ' --- Automatische Ausführung

    Else

      Nächster = False

      Do

        res = ft.GetInputs()    ' --- um Interface aktiv zu halten

      Loop Until Nächster

    End If

  Next i

  

End Sub



Nächster wird in wird in cmdEinzelS gesetzt. Dadurch wird zum nächsten Takt in der Liste weitergeschaltet. lblEinzelS = i zeigt den aktuell ausgeführten Takt an.

�Zeitautomatik und Zeitraffer

Die Zeitautomatik (oder Zeitsteuerung) ist aus früheren Programmversionen bekannt, neu ist hier die integration eines "Zeitraffer" (anstelle von TasterNacht) :



Private Sub cmdAction_Click()



' --- Ampelzyklus ---



  ProgNr = ProgWahl        ' --- Einstellen vorgewähltes Programm

  ft.ClearMotors           '     Grundstellung

  TaktZeit = Time

  

  Do                       ' --- Endlosschleife, Abbruch über

                           '     neues START, Aus oder Programmende

    Select Case ProgNr

    Case 0                 ' --- Zeitautomatik

      If chkZeitR.Value = 0 Then TaktZeit = Time

      lblZeitR = Format(TaktZeit, "HH:MM")

      Select Case TaktZeit

      Case #6:00:00 AM# To #10:00:00 PM#

        TaktZyklus Takt, 10, 14   ' Tageszyklus

      Case Else

        TaktZyklus Takt, 0, 1     ' Blinken

      End Select

    Case 1        ' --- Bedarf

      If WunschFußAnmeldung And Not WunschFußSperre Then

        ' --- Zyklus Fußgängerüberweg ---

        WunschFußSperre = True    ' Neustart Fußzyklus wird gesperrt

        WunschFußAnmeldung = False ' eine Anmeldung dazu erlaubt

        TaktZyklus Takt, 4, 8

        WunschFußSperre = False   ' Sperre Fußzyklus aufheben

      Else

        ft.SetMotor LampeGrün, ftiEin

      End If

    Case 2                          ' --- Zyklus

      TaktZyklus Takt, 10, 14

    Case 3                          ' --- Blinken

      TaktZyklus Takt, 0, 1

    Case 4                          ' --- Aus

      ft.ClearMotors

      Exit Do

    End Select

  Loop



End Sub



Die Fälle (Case 0 - 4) sind um einen verschoben : 0 ist die Zeitautomatik. Die Fallunterscheidung bei der Wahl des zeitabhängigen Betriebszyklus erfolgt nicht mehr in Abhängigkeit von der Systemzeit, es wird eine eigenen Zeit verwendet, die im Normalfall mit der Systemzeit übereinstimmt und im entsprechenden Feld angezeigt wird.

�Bei eingeschaltetem Zeitraffer (chkZeitR) wird die Systemzeit bei jedem cmdZeitR_Click um eine Stunde weitergeschaltet :



Private Sub cmdZeitR_Click()



' --- Erhöhen der internen Zeit um eine Stunde ---



  If chkZeitR.Value = 0 Then Exit Sub

  TaktZeit = TimeValue(TaktZeit + 1 / 24)

  lblZeitR = Format(TaktZeit, "HH:MM")

  

End Sub



Die Zeit wird intern als Datum in Tagen seit dem 30.12.1899 dargestellt, die Zeit in Bruchteilen von Tagen (0,5 ist also 12:00 mittags, 1/24 eine Stunde). TimeValue(..) schneidet den Überlauf bei Uhrzeiten größer Mitternacht ab (23:50 + 1/24 emtspricht dem 31.12.1899 - 01:00, 23:59 = 0,999), der würde von der Zeitautomatik nicht verdaut.

�Teil 3 : Einsatz von mehreren Interfaces

FishK4 : Kreuzung

Neu ist hier der Einsatz eines zusätzlichen, parallelen, (Slave)Interfaces. Wenn kein paralleles Interface zur Verfügung steht, aber ein serielles, geht das auch. In diesem Falle ist auch das Kapitel FishK4s zurate zuziehen.

Der Modellaufbau ist einfach : das vorhanden Modell wird dupliziert und um 90° gedreht aufgestellt. Der Taster wird zu Boden gelegt und als WunschAutoAnmeldung genutzt.

Der Schaltkasten steht jetzt nicht mehr irgendwo an der Fischerstr., sondern an der Kreuzung Fischer/Querstr. Die Schalttafel wird über Pick/Put um die Anzeige der neuen Ampel erweitert.

Die meiste Sorgfalt erfordert die Erweiterung der Takttabelle. Es müssen jetzt ja insgesamt acht Lampen geschaltet werden. Dazu die neuen Konstanten :



Const cLQGr = &H100, cLQGe = &H400, cLQR = &H1000, cLQFGr = &H4000

Const cLQGrRFg = &H150, cLQGrR = &H110, cLQGeRGe = &H414

Const cLQRQFgGr = &H5001, cLQRGr = &H1001, cLQRQGeGe = &H1404

Const cLQGeGe = &H404

Sie lesen sich etwas krytisch, aber bei genauerem Hinsehen erkennt man die Logik. Die Entwicklung der Ampelphasen ist etwas knifflig, dazu ist das Anlegen eines Taktschemas sinnvoll :

Normalzyklus

��Quer�Str����Fischer �Str���&H-Konst.��Takt�Dauer�Rot�Gelb�Grün�Fgrün��Rot�Gelb�Grün�Fgrün���14�3500���X���X���X�&H150��15�1500���X���X����&H110��16�1000��X����X�X���&H414��17�3500�X���X����X��&H5001��18�1000�X�������X��&H1001��19�1500�X�X�����X���&H1404��Analog die anderen. Die Werte für die einzelnen Lampen (siehe Konstanten) werden addiert.

Jetzt müssen die neuen "Takte" in die Takt-Tabelle übernommen werden :



Private Sub Form_Initialize()



' --- Initialisieren der Taktliste ---



  Takt(0) = Array(750, cLQGeGe)       ' --- Gelb Blinken

  Takt(1) = Array(250, ftiAus)

  

  Takt(4) = Array(1000, cLQRQGeGe)      ' --- Fußzyklus

  Takt(5) = Array(3500, cLQGrRFg)

  Takt(6) = Array(1000, cLQGrR)

  Takt(7) = Array(1000, cLQGeRGe)

  Takt(8) = Array(5000, cLQRQFgGr)

  

  Takt(14) = Array(3500, cLQGrRFg)      ' --- Normalzyklus

  Takt(15) = Array(1500, cLQGrR)

  Takt(16) = Array(1000, cLQGeRGe)

  Takt(17) = Array(3500, cLQRQFgGr)

  Takt(18) = Array(1000, cLQRGr)

  Takt(19) = Array(1500, cLQRQGeGe)



End Sub

Und die geänderten TaktNummern müssen in cmdAction berücksichtigt werden. Geändert hat sich auch der ft.SetMotors cLQRQFgGr Befehl im Case Bedarf.

Im ft_InterfaceStatus wird jetzt bei der WunschFußMaske auch die WunschAutoAnmeldung gleichberechtigt berücksichtigt. Die Lampenanzeigen für die neue Ampel werden mit den passenden Masken zusätzlich anzeigt.

FishK4s : Kreuzung mit Linksabbiegerregelung

Und nun kommt noch ein serielles Interface dazu. Hauptzwecck der Übung ist, zu zeigen wie (einfach) man mit einem zusätzlichen (anderen) Interface umgehen kann. Bei Analyse des Beispiels Linksabbieger zeigt sich, daß auch drei Interfaces noch nicht für eine größere Kreuzung reichen. Beim Beispiel mußte z.B. die Fischerstr. voll gesperrt werden um das Linksabbiegen zu ermöglichen, der mitfließende Geradeausverkehr konnte nicht zugelassen werden, da die Gegenrichtung nicht mehr gesperrt werden konnte. Aber so reicht es mit den Ampeln auch.

Modellaufbau

Die erste Ampel erhält einen Mastbogen (Statik 60° und Statik30°, beidseitig) an dessen Ende eine Rot/Gelb/Grün Ampel angebracht wird. Verdrahtung mit dem seriellen Interface wie die Verdrahtung der ersten Ampel mit dem ersten parallelen Interface (gleiche Konstanten).

Einrichten des seriellen Interfaces



Private WithEvents ft As clsFishFace

Private WithEvents fts As clsFishFace

Die Angabe des Komponentennamens ist jetzt zur Unterscheidung erforderlich.

In Form_Load wird die entsprechende Instanz angelegt, auch hier mit Komponentennamen.



Set ft = New clsFishFace             '  neue Instanz FishFace

res = ft.OpenInterface("LPT1")       '  und Interface öffnen

Set fts = New clsFishFace            '  neue Instanz ser. FishFace

res = fts.OpenInterface("COM1")      '  und Interface öffnen

Im Form_Unload ein entsprechendes fts.CloseInterface.

Lampenanzeige

die zusätzlichen Lampen für die Linksabbieger sind wieder im Schaltkasten einzubauen und in Form_Load zu initialisieren (Schleife von 5 auf 8 setzen).

�In der neuen Ereignis-Routine fts_InterfaceStatus wird das Update des Lampenstatus eingerichtet :



Private Sub fts_InterfaceStatus(Quelle As Integer)



' --- Anzeige der aktuellen LinksabbiegerAmpel ---



Dim Mstatus%



  Mstatus = fts.StatusOutputs



' --- Anzeige des Lampenstatus ---

  If Mstatus And cLRot Then shpAStr(6).BackColor = cFrot _

  Else shpAStr(6).BackColor = cFgrau

  If Mstatus And cLGelb Then shpAStr(7).BackColor = cFgelb _�  Else shpAStr(7).BackColor = cFgrau

  If Mstatus And cLGrün Then shpAStr(8).BackColor = cFgrün _�  Else shpAStr(8).BackColor = cFgrau

 

End Sub

Betriebsprogramme

Die Takttabelle in Form_Initialize muß natürlich auch noch erweitert werden :



Private Sub Form_Initialize()



' --- Initialisieren der Taktliste ---



  Takt(0) = Array(750, cLQGeGe, cLGelb)      ' --- Gelb Blinken

  Takt(1) = Array(250, ftiAus, ftiAus)

  

  Takt(4) = Array(1000, cLQRQGeGe, cLRot)     ' --- Fußzyklus

  Takt(5) = Array(3500, cLQGrRFg, cLRot)

  Takt(6) = Array(1000, cLQGrR, cLRot)

  Takt(7) = Array(1000, cLQGeRGe, cLRotGelb)

  Takt(8) = Array(5000, cLQRQFgGr, cLGrün)

  

  Takt(14) = Array(3500, cLQGrRFg, cLRot)  ' --- Normalzyklus

  Takt(15) = Array(1500, cLQGrR, cLRot)

  Takt(16) = Array(1000, cLQGeRGe, cLRot)

  Takt(17) = Array(3500, cLQRQFgGr, cLRot)

  Takt(18) = Array(1000, cLQRGr, cLRot)

  Takt(19) = Array(1000, cLQRGe, cLRotGelb)

  Takt(20) = Array(2500, cLQRR, cLGrün)

  Takt(21) = Array(1000, cLQRQGeGe, cLGelb)



End Sub



Hier zeigt sich wieder, daß Variant-Arrays recht praktisch (wenn auch nicht platzsparend) sind, die Werte für die LinksAmpel wurden einfach als drittes Element eingefügt. Im Normalzyklus wurde die Linksabbiegerphase hinten angehängt, bei Sperrung der restlichen Kreuzung.

�Und dann führt da Sub TaktZyklus noch ein Eigenleben :



Private Sub TaktZyklus(Liste(), Von%, Bis%)



' --- Ausführen einer Taktliste ---



Dim i%, res%, Dauer&



  For i = Von To Bis

  Dauer = (Liste(i)(0))

    lblEinzelS = i                 ' --- Einzelschritt

    ft.SetMotors (Liste(i)(1))

    fts.SetMotors (Liste(i)(2))

    If chkEinzelS.Value = 0 Then   ' --- Automatische Ausführung

      Do                '     WaitForTime hält das Programm an

                        '     deswegen Splittung in 100 ms Häppchen

        fts.WaitForTime 100 ' zZt. macht FishFaceXP nur alle 200 ms

                            '     ein Refresh, deswegen FishFaceXS

        res = ft.GetInputs() '     um ft aktiv zu halten

        Dauer = Dauer - 100

      Loop While Dauer > 0

    Else

      Nächster = False

      Do

        res = ft.GetInputs()   ' --- um Interface aktiv zu halten

        res = fts.GetInputs()

      Loop Until Nächster

    End If

  Next i

  

End Sub

Aufnahme eines zusätzlichen Befehls für die Steuerung der LinksLampe über fts UND sorgen für ein Refresh des Lampenstatus (ca. alle 300 ms, sonst schaltet das Interface ab). ft.WaitForTime blockiert den Programmablauf zu lange, deswegen eine Zerlegung in Häppchen mit ft.GetInputs() zur Aufmunterung dazwischen. Wurde aber nichts, ft.WaitForTime macht das Refresh nur alle 200 ms, die wegen der feinen Zeiteinteilung gewählten 100 ms Häppchen unterbinden das. Deswegen Umstieg auf fts.WaitForTime, der hat diese Eigenart nicht.

Warum dies nun so ausführlich : Programme, die das Interface nutzen, sind zeitkritisch und führen immer mal wieder zu überraschenden Nebeneffekten (An das 300 Millisekunden Refresh und manchmal auch (meist tut das FishFace) an die Unterbrechbarkeit des Programms (DoEvents) denken).

�Hinweise zu VB4

Allgemeines

Da Visual Basic in der Version 4 noch recht verbreitet ist, hier eine VB4/32-Version.

FishFace.DLL ist selber in Visual Basic geschrieben und liegt in den Versionen FishF532.DLL (VB5-Version) und FishF432.DLL (VB4/32-Version) vor. Grundsätzlich ist ein Einsatz von FishF532.DLL auch mit VB4/32 möglich, erfordert aber das VB5-Laufzeitmodul MSVBVM50.DLL. Deswegen wird eine zusätzliche Version FishF432.DLL angeboten, die unter VB4/32 übersetzt wurde und nur VB4 Mittel nutzt.

Der Funktionsumfang von FishF432.DLL ist gegenüber FishF532.DLL aufgrund der Sprachunterschiede zwischen VB4 und VB5  etwas eingeschränkt :

Es werden keine Ereignis-Routinen unterstütlzt (Ersatz : Timer)

Public Enum fehlt. D.h. die fti-Konstanten werden nicht unterstützt (s.u.)

Die Anzeige des Interface Panels ist Modal. D.h. das Anwendungsprogramm steht während dessen Anzeige. Ggf. auf der eigenen Form einen Button zur Anzeige des Interface Panels anbieten (Schließen-Button ist auf Interface Panel vorhanden).

FishF432.DLL ist ebenso wie FishF532.DLL eine In-Process Komponente. D.h. die Steuerung der Unterbrechbarkeit ist gleich.

VB4/16 und Windows 3.11

Geht im Prinzip auch, soll hier aber nicht mehr aktiv unterstützt werden. Auf der HomePage (ourworld.compuserve.com/homepages/UlrichMueller/fishface.htm) wird ein Lösung auf Basis einer "FormKlasse" angeboten. Für weitere Lösungen ggf. beim Autor nachfragen (ulrich.mueller@owl-online.de oder Fax 05251/55709).

fti-Konstanten

Da die Public Enum der fti-Konstanten fehlt sollten sie entsprechen in die eigene Source eingefügt werden :

	Public Const ftiAus = 0

  Public Const ftiEin = 1

  Public Const ftiLinks = 1

  Public Const ftiRechts = 2

  Public Const ftiAEX = 0

  Public Const ftiAEY = 1

  Public Const ftiFehler = &HFFFF

  Public Const ftiDFehler = &HFFFF

  Public Const ftiAFehler = &HFFFE

Siehe auch Code Modul Fish.BAS

Unterschiede

Die Quellen wurden gegenüber VB5 auf die Erfordernisse von VB4/32 überarbeitet und mit VB4 gespeichert. Die Programme sind mit VB5 funktional weitgehend gleich. Sonst gilt sinngemäß "Installation bei bereits vorhandenem Visusal Basic 5". Für einen reinen EXE-Betrieb (ohne Änderungsabsichten) sollte man die VB5-Version einsetzten.

Dokumentation

Es gilt die Dokumentation von VB5 (also des vorliegenden Handbuches). Es sind dabei nur die unter "Allgemeines" genannten Abstriche zu berücksichtigen. Ggf. hilft auch ein Blick in die entsprechende Source.
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