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1 Interface

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

Die Stromversorgung erfolgt mit 9V Gleichstrom mit mindestens 1000 mA. Sromaufnahme 50 mA.

Der Prozessor ist ein M30245, 16 Bit, Taktfrequenz 16MHz, 128 kByte RAM, 128 kByte Flash .
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1 DC Buchse fir Netzgerat

2 Massebuchse

3 Anschlufd fir Akkuset

4 Taste zur Auswahl der gespeicherten Programme (entsprechende LED leuchtet Prog
1/Prog2)kurzes driicken startet das Programm
zum Starten von Programmen aus dem FH&gleicher miissen beide LED leuchten

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

6 LED fur Schnittstelle fur USB

7 LED fur Schnittstelle Seriell

8 LED fur Infrarot (IR); durch mehrfaches driicken der Taste 5 bis LED 8 leuchtet, kdnne
Ausgéange ohne Anschluld am PC direkt Uber derdbender bedient werden. Ist diese
Funktion aktiv, sind die anderen Schnittstellen abgeschaltet

9 Eingange fur Abstandssensor D1 und D2

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

11 Analoge Widerstandseingange AX und AY zum Anschluf3 von Potentiometendesto
NTCGWiderstanden. Messbereich@5,5 KOhm; Auflésung 10 Bit

12 Digitale Eingange His 18 fur digitale Sensoren; Spannungsbereich 9 V, Schaltschwelle
Ein/Aus bei ca. 2,6 V; Eingangswiderstand ca. 10 KOhm

13 26-polige Stiftleiste zum herausfihren der Himd Ausgénge Uber Flachbandkabel

14 Anschlul? von 4 Motoren (vorwarts, rickwgiraus, 8 Geschwindigkeitsstufen) mit g V
Alternativ kbnnen 8 Lampen angeschlossen werden. (zweiter Pol an Massebuchse 2)

15 Erweiterungsstecker fir I/&xtension; dadurch kann die Anzahl derEimd Ausgange
erweitert werden (besitzt 4 Motorausgange digitale Eingange und einen analogen
Widerstandseingang)

16 serielle Schnittstelle

17 USB Schnittstelle

18 Infrarot (IR)Eingang fir Handsender

19 Erweiterungsstecker fir ROBO RF Data Link; damit ist kein Verbindungskabel zwisch¢
und Interface mehr erforderlich; R€eitig wird der RF Data Link tber USB angeschlosse
(2,4 GHz)
Reichweite 10 Meter

20 Die rote LED zeigt Fehler im Interface an

Dauerleuchtert, Versorgungsspannung aul3erhalb der Nennspannung (Interface schalt
ab)

Blinkt de LED, hat der Prozess einen Fehler entdeckt; der Fehlercode kann tber die
restlichen griinen LED’s erkannt werden (siehe letztes KapitelEodes)

Optionales Zubehor fir Robo Pro
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2 Werkzeugleiste

2.1 Dateibearbeitung

Ein neues ROBRrogramm anlegen

Ein bestehendes ROBO Programm 6ffnen
Das aktuelleProgrammin einer Datei speichern

2.2 Elemente lI6schen

Werkzeugleiste

e

2.3 Unterprogramme
Neues Unterprogramm erzeuge
" Aktuelles Unterprogramm kopieren
& EX Prog P
Aktuelles Unterprogramm l6schen

2.4 Programm starten
Programm im Onlinenodus starten
0 ® Alle laufenden Programme anhalten

2.5 Programme auf Interface laden
7 Mit dem Werkzeug wird nebenstehendes Fenster getffnet
"o Es gibeinen flichtigen (RAM) und zwei feste Speieher
_ bereiche.(Siehe Kapitel 16)

¥eon

v, 2.6 Gerat und Schnittstellen
- ~_ Auswahl zwischen Interface oder TX

Werkzeug anklicken und auf dem entsprechenden Element mit linker Maustaste I16schen

-

Bluetooth nur fur TX

D -] |

-
% Interface / Schnittstelle

Schnittstelle Interface N
, gewahlt
COM1 ROBO T Controller
ComMz2 @) ROBO Interface
COM3 Inteligent Interface

Simulation

1.7 Interface-Test
—— 5SNJ ! dzZFNHzF SNF2f 30

RIED
== Download

B |

Speicherbereich

@ RAM [geht beim Ausschalten verloren):
Flash 1 (bleibt beim Ausschalten erhalten)
Flash 2 (bleibt beim Ausschalten erhalten)

Programm starten

@ Programm nach download starten

Programm (ber Taster am Interface starten

Einstellungen

Beim Einschalten automatisch starten (nur Flash1)

[ ok || abbruch |

NoS RSy Yy2LJ
Es werden alle vorhandenen Eimd Ausgénge des Interface angezeigt.
Voraussetzung fur die Funktionalitat ist der Schnittstellen Zustand. (Lauft)

Entsprechend Interface und Schnittstelle auswahlen:
Hinweis: Beim ROBO RF Data iiinéd die USBESchnittstelle

ALYy G SNFFOS

VIS

a

l.:.I
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Digitaleingange 1t 18:

r% Interface-Test [ ? ﬂhr . N
Die angeschlossenen Sensoren kénnen
Interface [lgM1_[EM2 [em3 [imfo | ydzZNJ RAS %dza i Ny RS anéa
Einga A 5 . .
T [TeeeeE - 0 Dabei kann es sich um Schalter,
M1: (D Links (@) Stoj () Rechts 01 8 .
n @ e meee e Fototransistoren oder Reedkontakte
el U s 02 [ U s handeln.
5B ) ] ] . 0 Motorausgange M M4:
M2: (O)links @ Stopp () Rechts Q3 8 . .
Aktoren z.B. Motor lassen sich in der
14 [ U s o+ O U s Geschwindigkeit und in der Richtung
steuern.
50 w3 Olke @Stopp ORechts | 05 [ J s i
Lampenausgénge GD8:
© [ 05 os O 0 & Alternativ kénnen auch 8 Lampen
7 [0 - ) ] angeschlossen werden. Der zweite
M4 O liks @Stopp (JRechts | 07 [ U s _ _
Anschluss wird dabei an Masse gelegt.
18 [0 IRE os [ ) —_— .
Analogeingange AXAY:
Analogeingsnge Abstandssensoren Zum messen des Widerstandes der
AX 137 — or [ a1 | angeschlossenen Sensoren wie NTC,
A a0 | el D2 [ 102 — Potentiometer oder Fotowiderstand.
Al 8 i Schnittstelle Zustand: Analogeingange AQA2:
A2 8 e — Die beiden Eingange messen eine
AV 864 [T — Schrittstelle:  USB #00000001 (Robo RF Dz

Spannung von @10 V.

L AbstandssensoreB1¢ D2
Hier lassen sich nur spezielle
Abstandssensoreanschliel3en

2.8 Debugger

-LYGSNFFOS {OKyAdGGaaSttS | dZ| ocou @ROB0 Inierface
-CSYyaiuSN) | FFYSYy aLYyUSNFIFOS 1| Ocoms O Inteligent Interface dT O
- Debugmodus starten >0 I 8zifnsu‘:‘;::nw”em°m

- Die Eingange konnen jetzt im Test

fenster betatigt werden. Lampen bzw. Motoren werden = Abbruch

nun im Testfenstejeweils aktiv.

3 Elementefenster

Im Elementefenster (linke Seite) befinden sich die Programmelemente. Die Ansicht kann nach bestimmten
Kriterien umgeschaltet werden. Dabei ist das entsprechende Level auszuwéhlen. Ab Level 2 teilt sich das Fens
in die Elementegruppen und die Programmeletiee

% ROBO Pro - [unnamedZ2] —
@ Datei  Bearbeiten Zeichnen Ansicht | Level | Umgebung Bluetooth  Fenster  Hilfe
Elementgruppen : u Level 1: Einsteiger B
: : C
[-Programmelerr = | : D B H 9 0

Level 2: Unterprogramme

5 Bedienelerment:
Hauptprogramm v Level 3: Variablen

--Anzeigen |z
: Funktion | Symbol | Bed Level 4: Benutzerdefinierte Befehle
f-Zeichnen Level 5: Objekte

- Bibliothek

: -
P B P 1) R R
4| m [

Programmelemente

["Koopr
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Bezeichnung

Erlauterung

Programm Beginn

Steht zu Begingines jeden Prozesses. Ein Programm kann mehre
Prozesse enthalten und quasi parallel abarbeiten.

Programm Ende

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

e

Verzweigung Digital

Je nach Zustand deéggitalen Eingangs verzweigt das Programm in
den entsprechenden Zwei{Beispiel 1)

¢

Verzweigung Analog

Der Wert am Analogeingang wird mit dem eingestellten Wert in de
Abfrage verglichen und dem entsprechend der 1 oder déweig
ausgefihrt. DeMergleichsoperator (<>=) kann entsprechend gewé
werden. Mit dem Sensortyp kann man den Sensor auf Widerstanc
Spannung oder Abstand einstellg¢Beispiel 5)

Wartezeit Das Element Wartezeit verzdgert den Programmablauf um die
1s X eingestellte Zeit. Di€eit ist im Bereich von 1ms bis 500h einstellbal
1
Motorausgang Steuert Motor M1bis M4. Einstellbar ist Rechts, Links, Stop und di
Magnetventil

Elektromagnet
Summey Lampe

Geschwindigkeit. (Wert 4.8)

[0/ /TEB/

Lampenausgang

Schlief3st man den eindrampenpol an Masse und den anderen an (
Ausgange 0 bis 8, lassen sich damit bis zu 8 Lampen(Relais, Mag
ansteuern.(erst ab Level 2 sichtbar)

Rk

Warten auf Eingang
Taster

_______ e

Fototransistor, Ree®ontakt, Spurensucher

Warten auf Eingang
geschlossen

Der Programmablauf wartet adf d.h. der Eingang igieschlosen
(Beispiel 2)

"

Warten auf Eingang
Wechsel von 1 auf 0

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

=
.

Warten auf Eingang
Wechsel €1 oder 0

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

Impulszahler

Der Programmablauf wartet auf eine festgelegte Anzahl beliebigel
Anderung am angeschlossenen Sen@@eispiel 3)

&

Zahlschleife

Mit der Zahlschleife wird ein Programmteil mehrfach ausgefiihrt. C
=1 Eingang setzt den Zahler auf 1, der +1 Eingang erbarZahler
jeweils um 1. Wird der eingestellte Zahlerwert erreicht, wird die
Schleife am-Ausgang verlasse(Beispiel 4)

ABC

ABC

Beschriftung

Zur Ubersichtlichkeit einer Schaltung, kann es hilfreich sein eine
Beschriftung hinzuzufiigen. Es sind zwei Schrifegndfitglich.
(Beispiel 6)
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- /05
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Beispiel 2

Beispiel 4 Lampe wird 5 mal geschalte Beispiel 5 AX = Fototransistor

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

M1

V=8

"Lampe einschalten

Beispiel erext

5
WE Verzweigung l? i

(1] 5
= Verzweigung

2 [t |

Digitaler Eingang:

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

Interface | Extension

IF1 -

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

Analogeingang:

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

(@ &Y (Widerstand);

Interface f Extension

= =

Bedingung:

Analogwert 0

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

L

-
2% Motorausgang
Bild:
(@ Motor
() Lampe
() Magnetvent
() Elektromagnet
Interface / Extension B
F1 h Aktion:
Geschwindigkeit (1..8): ; - ) Links
() Stopp
8 @ Rechts
[ ok | [ abbruch
.

r ~
25 Lampenausgang l TS|
Lampenausgang: Bild:
oL ©os © (Motor )
02 @06 @) Lampe
03 @ o7 () Magnetventil
04 (D08 () Elektromagnet
Interface [ Extension () EET
IF1 -
Aktion:
Intensitat (1..8): .
@ Ein
8 ~) Aus
[ ok | [ abbruch
h
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5 Unterprogramme

Symbol Bezeichnung Erlauterung
Eingang Unterprogramm Hier wird die Programmfihrung vom Hauptprogramm an das
i Eingang Unterprogramm {ibergeben
7 Unterprogramm Hier wird die Programmfiihrung vom Unterprogramm zurlick an das
Ausgang Hauptprogramm gegeben
Ein & Unterprogramm Hier werden Befehle an das Unterprogramm ubergeben.
Befehlseingang
s AUS Unterprogramm Hier werden Befehle aus dem Unterprogramm nach auf3en tibergebe
Befehlsausgang

5.1 Unterprogramm erstellen

Zeichnen Ansicht Level dsagebung Bluetooth Fenster Hilfe &= Neues Unterprogramm =

= N, :
e d %HEX 00 260 &= | .. -
y b= ROEOIF UsE Beschreibung:  Das erste Unterprogramm -
Hanntnroaramm

Nach Betatigung des Buttons 6ffnet sich ein Fenfitedie Eingabe von Namen
und Beschreibung des Unterprogramms.

4

:grama &in dus grarmm | &in aUs ( -
|5ymb§kLBsdieﬂfE|d |T>:Di5 Symbol | Bediagfeld Diss Neben dem ) (e
Hauptprogramm gibt es

o S - - - nunneueReier mit dem entsprechenden Namen des
Ei S S

Unterprogrammes.

/Edz.ﬁ / /Mﬂ-@ / Die Einund Ausgangs (CY—— )

bezeichnung kann Uber

Y v R 'ﬁ Au Y die rechte Maustaste Name: | SEERE
o © zJusgangs o umbenannt werden.

Maustaste auf das Feld | ok | | Abbruch

5.2 Unterprogramm einbinden

é..GéhdenE Programme Nach dem speicherghier Motorsteuerunglpibt es in der Elementegruppe
.. Motorsteuerung aDStfFRSYS t NEBANI YYSa RAS | y{i.SNLINEZ 3N
Programmelemente Diese Programmelemente werden
nun im Hauptprogramm benutzt.
Hauptprogramm
1
ein
|
| ein aus
aus LI I

5.3 Unterprogramme kopieren
Unterprogramme konnen von ein®@atei in eine andere kopiert werdeDazu die beiden Dateien 6ffnen.
Unter dem Menupunkt Fenster, die Datei ohne Unterprogramme aufrufen.



[+]-Bedienelemente
[#-Zeichnen

Hauptprogramm

Funktion |5ymbo| | Bedienfeld I TXDi

Seitell

-- Bedienelemente
Zeichnen

Funktion M Bedienfe

- Bibliothek

\.Eigene Bibliothek

é--Ge\adene Programme
~Motorsteuerung 2

[+- Bibliothek

E---Eigene Bibliothek

é--GeIadene Programme
é----Motorsteuerung 2

\..Motorsteuerung

... Motorsteu eung b
rogrammelemente [ ] |
-------- rogrammelemente
| Hauptprogramm B " Heuptprogramm |

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

5.4 Befehlsuibergabe aus Unterprogramm

(X))

Eingangy . . . . . . .
N__Ei

Fl o~ X ]

5.5 Unterprogrammbibliotheken

Es gibt drei Moglichkeiten auf Unterprogrammezugreifen:

Bibliothek: Vorgefertigte Unterprogramme fiir die entsprechenden Baukasten
Eigene Bibliothek:  Sammlung aller eigenen gespeicherten Unterprogramme
Geladene Programmenterprogramme von aktuell getffneten Dateien

5.6 Eigene Bibliothek

Vorrausetzung ist, das ein Verzeichnis angelegt wurde, indem die Dateien mit den Unterprogrammen
3SalYYStli 6SNRSYy® «6SNJ RSy aSyNLdzy1d o5FG§SAk 9A3S
eingebunden5 A S ! YUSNIINRINI YYS (| yVY Sy ndddryentdpyechSndéna 9 A 3Sy S
Dateinamen eingesetzt werden.

5.7 Bearbeiten von Unterprogrammsymbolen

Das vorgegebene Symbol kann verandert werden, um besser zu verdeutlichen, was das Programm macht.
Dazu den Reiter mit dem
Unterprogramm und den Reiter
Eigenschiten aufrufen. Die

| Hauptprogramm | in |aus |

| Funktion I Symbol I Bedienfeld I TX Display | Eigenschaften | Beschreibung

N Interfacezuweisung

MName: = N PR .
. {eYoz2t SNI SdzZadzy3a @2y
ruppe: . , L=
Symbolerzeudyng: Standard Platzierung: I dz-F aa I y dZSf f a dZYa O K ‘
@ Automatisch @) Diynamisch
() Manuel () Statisch =) Zeichnen : J ler & V@ l}l |

%““meen Haupmrogrammlain aus L
Mind=eeanl Prozesse 5 - Tet

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

+Fulifarbe
Mindestspeicher pro Prozess (download) 4096

Progr Tte

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

O ‘éfi_fiﬁ

Ly RSNJ 9fSYSydSaNWzLILIS o%SAOKSYy




6 Variablen
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Eine Variable ist ein Element, das einen Zahlenwert zwis@#167 und 32767 speichekann. Im
Eigenschaftsfenster kann der Name und der Anfangswert der Variable geandert werden.
GlobaleVariablen
Es wird fur Variablenelemente mit gleichem Namen nur eine globale Variable abgelegt. Sie kdnnen in
verschiedenen Unterprogrammen vorkommen.

Lokale Variablen

Eine lokale variable verhalt sich fast genauso wie eine globale Variable, mit dem Unterschied, es gibt sie nur in

dem Unterprogramm, indem sie definiert ist.
Eigenschaften

£ Variti ‘@) Unter Namekann der Name geéndert werden
- zﬂ Unter Anfangswert kann der Wert eingegeben werden. Sie behdalt den Wert, bis sie tber
L einen =, + ode¢ Befehleinen neuen Wert bekommt.
=i Variablentyp ist fir Variablen in Unterprogrammen wichtig. Im Hauptproramm haben
e beide den gleichen Effekt.
[ atercn |
Symbole
Symbol Bezeichnung Erlauterung
Var Variablgglobal) Eine (globale) Variable, welche im gesamten Programm gultig ist. Es
g kénne ganze oder Gleitkomma Zahlen verwendet werden.
[T var | | Lokale Variable Eine lokale Variable, welche nian jeweiligen Unterprogramm guiltig ist.
0 (Der Name und der Anfangswert kénnen verandert werd@mtext)
0 F Konstante Konstanten beinhalten einen festen Wert.

Befehl zuweisen
(BeispieBefehl Plup

Erhéht den Wert des angeschlossenen Elementes.{Beispiel 1)
(Der Befehlseingang kann abgeschaltet werd8ejspiel 2)

f
x
)
3
e

Timervariable

Die Timervariable zahlt von einem eingestellten Wert bis auf Null run
Mit ihr sind Zeitmessungen moglidiBeispiel 3)

Liste(Beispiel 4 und 5)
s: set(Eingabe)

r: read (Ausgabe)

I: links Speicherplatz

Das Element Liste speichert mehrere Werte hintereinander ab. Bei d
Definition kann die List auch schon mit Werten geflillt werden. Eine L
kann aus einer CHYatei geflillt werden oder in diesghreiben.

I: rechts Anzahl der belegten Speicherplatze

Befehl Wert Anhanger
-32767 bis 32767
(Beispiel 4)

Hangt den tbermittelten Wert an digistean. Die Liste wird um ein
Element vergroRert.
(Der Dateneingang muss erst aktiviert werden)

Befehl Entfernen aus
ListeO bis 32767

Loscht eine einstellbare Anzahl von Werten vom Emtde Liste Der mit
dem Befehl Ubermittelte Wert ist die Anzahl der zu I6schenden Elem¢

::‘:1:>~

Befehl Werte ver
tauschenO bis 32767

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

Hinweis:

Beispiel fur Kontroll
Fluss (schwarze Linien) izl

Beispiel fur Datenfluss
(orangeLinien)
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HE Befehlselement @lﬂ

Var |
0
Befehl:
Rechts
Wert: Links
Stopp
Wertebezeichnung: BN
ertebezeichnung: "

patentyp:
@ Ganze Zahlen -327 - &

. .. Hinzufiigen

() Gleitkomma 48hit Entferne

Vertauschen
[ | pataneingang fiur £ +

Nt ok | [ abbruch

Beispiel 2
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_____ Griife: 4
""" Index 0
RI= Wert: 232 .
elligkeit o Wert
I~ 1 Index Wert == R - 2
0 232 Helligkett | -
...... 1 224 Platz L » Anzahl
................ 2 232 2 . 4
................ . 4 3 1023
SR
Beispiel 4 Werte einlesen (und anzeigen lassen) Beispiel 5 Werte auslesen
90 |isee B e| || I
g Hinzufiigen
Mame: Helligkeit] 1
0
Maximalgrofie: 100
axXimalgroe W
Anfa dfer 3
A - Léschen
Liste der Anfangswerte:
Aus .CSV Datei laden:
35 i 0 E:\Fischertechnik \Computing \FischerRoboicht3.cs' [Dahenwert v] [ Suchen ... ]
&0 N N [ vom C5V Speicher laden ( siehe auch Menii "Datei / .csv Speicher fiir Listen laden™)
B - A~ =
Zwischenablage & Schriftart £l Ausrichtung Zahl
A10 S xXv &0
Einfiigen A B c D E F G
1 1
- Lischen i 3
4 1
El 1
6 0
7 0
Beispiel 6 Werte manuell eingeben Beispiel 7 Werte Uber CH\tei einlesen
In .CSV Datei speichern: 15 ROBO Pro - [ werte auslesen] e g
{E1[ Datei | Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Umgebung Bluetooth Fen:
E:\Fischertechnik\Computing \FischerRot Hellighei L New
F \ComputingF i - okeit] Suchen, 1 e
In CSV Speicher schreiben ( siehe auch Mend "Datei [ .csv Speicher flir Listen speiche Schlieen
Sichern

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

Speichern unter ...

Drucker einrichten...

Dateiname und Pfad angeben e g
Spaltennummer angeben e Em——
Spaltenbezeichnung eingeben [ M

«csv Speicher far Listen speicher ...

Haken setzen

Beenden

Beispiel 8 Werte in CSV speichern NachEnde muss explizit gespeichert werden




7 Befehle

Seitel4

Befehle werden mit Hilfe von Befehlselementen an die Variablen oder Verbraucher (Motor, Lampie}jgesch
Befehle sind immer an die gelben DatenfluRlinien gekoppelt. So erstellte Programmégbsirsichtlicher und

Variabler einsetzbarBeispiel 1

Befehl Zuweisen

DasBefehlselement Zuweisung sendet den eingestellten Befehl an d:
angeschlossene Element. (Hier eine Nurlger Regel wird er verwende
um Variablen, Time¥ariablen, Listenelementen oder Bedienfeld
Ausgangen einen Wert zuzuweis€BeispieB)

BefehlPlus Mit dem +-Befehl kann ein beliebiger Wert Gbermittelt werden, der zu
der Variablen hinzu addiert wir@Beispieh)
Befehl Minus Der¢ Befehl wird ahnlich verwendet wie der zuvor beschriebene

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

Befehl Rechts

Der BefehRechtswird an Motorausgangselemente geschickt um den
Motor mit Drehrichtung rechts einzuschalten.
Der Wert ist eine Geschwindigkeit von 1 bigEeispieb)

Befehl Links

Der BefehLinkswird an Motorausgangselemente geschickt um den
Motor mit Drehrichtundinks einzuschalten.
Der Wert ist eine Geschwindigkeit von 1 bis 8.

Befehl Stop

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

Befehl Ein

Der BefehEinwird an Lampenausgangselemente geschickt um die
Lampe einzuschalten.
Der Wert deHelligkeitoder Intensitat von 1 bis 8.

Befehl Aus

TELLELE

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

Text

Sendet einen Text an ein angeschlossenes Bedienfeld
Der Text wird Giber das Kontextmen( eingegeben.
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Beispiel 1 (Level 1) Beispiel 1 (Level 3) Beispiel 2 (Textausgabe)

















































































