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1 Interface 

 
 

Das ROBO Interface ermöglicht die Verständigung 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 können. 

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 für Netzgerät 

2 Massebuchse 

3 Anschluß für Akkuset 

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

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

6 LED für Schnittstelle für USB 

7 LED für Schnittstelle Seriell 

8 LED für Infrarot (IR); durch mehrfaches drücken der Taste 5 bis LED 8 leuchtet, können die 
Ausgänge ohne Anschluß am PC direkt über den Handsender bedient werden. Ist diese 
Funktion aktiv, sind die anderen Schnittstellen abgeschaltet 

9 Eingänge für Abstandssensor D1 und D2 

10 Analoge Spannungseingänge A1 und A2 zum Anschluß von analogen Sensoren die eine 
Spannung von 0 bis 10 Volt abgeben (Auflösung 10 Bit) 

11 Analoge Widerstandseingänge AX und AY zum Anschluß von Potentiometer, Foto- oder 
NTC-Widerständen. Messbereich 0 ς 5,5 KOhm; Auflösung 10 Bit 

12 Digitale Eingänge I1 bis I8 für digitale Sensoren; Spannungsbereich 9 V, Schaltschwelle für 
Ein/Aus bei ca. 2,6 V; Eingangswiderstand ca. 10 KOhm 

13 26-polige Stiftleiste zum herausführen der Ein- und Ausgänge über Flachbandkabel 

14 Anschluß von 4 Motoren (vorwärts, rückwärts, aus, 8 Geschwindigkeitsstufen) mit 9 V ς 
Alternativ können 8 Lampen angeschlossen werden. (zweiter Pol an Massebuchse 2) 

15 Erweiterungsstecker für I/O-Extension; dadurch kann die Anzahl der Ein- und Ausgänge 
erweitert werden (besitzt 4 Motorausgänge, 8 digitale Eingänge und einen analogen 
Widerstandseingang) 

16 serielle Schnittstelle 

17 USB Schnittstelle 

18 Infrarot (IR)-Eingang für Handsender 

19 Erweiterungsstecker für ROBO RF Data Link; damit ist kein Verbindungskabel zwischen PC 
und Interface mehr erforderlich; PC-seitig wird der RF Data Link über USB angeschlossen 
(2,4 GHz) 
Reichweite 10 Meter 

20 Die rote LED zeigt Fehler im Interface an 
Dauerleuchten ς Versorgungsspannung außerhalb der Nennspannung (Interface schaltet 
ab) 
Blinkt die LED, hat der Prozess einen Fehler entdeckt; der Fehlercode kann über die 
restlichen grünen LED´s erkannt werden (siehe letztes Kapitel Error-Codes) 

 

 
 

 

Optionales Zubehör für Robo Pro 
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2 Werkzeugleiste 

2.1 Dateibearbeitung 

Ein neues ROBO Programm anlegen 

Ein bestehendes ROBO Programm öffnen 

Das aktuelle Programm in einer Datei speichern  

2.2 Elemente löschen 

Werkzeug anklicken und auf dem entsprechenden Element mit linker Maustaste löschen 

 

 

2.3 Unterprogramme 

Neues Unterprogramm erzeugen 

Aktuelles Unterprogramm kopieren 

Aktuelles Unterprogramm löschen 

2.4 Programm starten 

Programm im Online-modus starten 

Alle laufenden Programme anhalten 

 

2.5 Programme auf Interface laden 

Mit dem Werkzeug wird nebenstehendes Fenster geöffnet. 

Es gibt einen flüchtigen (RAM) und zwei feste Speicher- 

bereiche. (Siehe Kapitel 16) 

2.6 Gerät und Schnittstellen 

Auswahl zwischen Interface oder TX 

Bluetooth nur für TX 

 

Entsprechend Interface und Schnittstelle auswählen: 

Hinweis: Beim ROBO RF Data Link wird die USB-Schnittstelle 

gewählt 

 

 

 

 

 

 

1.7 Interface-Test 

5ŜǊ !ǳŦǊǳŦ ŜǊŦƻƭƎǘ ǸōŜ ŘŜƴ YƴƻǇŦ αLƴǘŜǊŦŀŎŜ ǘŜǎǘŜƴά ƛƴ ŘŜǊ ²ŜǊƪȊŜǳƎƭŜƛǎǘŜΦ 

Es werden alle vorhandenen Ein- und Ausgänge des Interface angezeigt. 

Voraussetzung für die Funktionalität ist der Schnittstellen Zustand. (Läuft)  
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Digitaleingänge I1 ς I8: 

Die angeschlossenen Sensoren können 

ƴǳǊ ŘƛŜ ½ǳǎǘŅƴŘŜ αлά ǳƴŘ αмά ŀƴƴŜƘƳŜƴΦ 

Dabei kann es sich um Schalter, 

Fototransistoren oder Reedkontakte 

handeln. 

Motorausgänge M1 ς M4: 

Aktoren z.B. Motor lassen sich in der 

Geschwindigkeit und in der Richtung 

steuern. 

Lampenausgänge O1 - O8: 

Alternativ können auch 8  Lampen 

angeschlossen werden. Der zweite 

Anschluss wird dabei an Masse gelegt. 

Analogeingänge AX ς AY: 

Zum messen des Widerstandes der 

angeschlossenen Sensoren wie NTC, 

Potentiometer oder Fotowiderstand. 

Analogeingänge A1 ς A2:  

Die beiden Eingänge messen eine 

Spannung von 0 ς 10 V. 

Abstandssensoren D1 ς D2: 

Hier lassen sich nur spezielle 

Abstandssensoren anschließen 

2.8 Debugger 

- LƴǘŜǊŦŀŎŜ {ŎƘƴƛǘǘǎǘŜƭƭŜ ŀǳŦ α{ƛƳǳƭŀǘƛƻƴά  

- CŜƴǎǘŜǊ ǀŦŦƴŜƴ αLƴǘŜǊŦŀŎŜ ǘŜǎǘŜƴά ό{ƛŜƘŜ мΦтύ 

- Debugmodus starten 

- Die Eingänge können jetzt im Test-  

  fenster betätigt werden. Lampen bzw. Motoren werden  

  nun im Testfenster jeweils aktiv. 

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

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

in die Elementegruppen und die Programmelemente 
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4 Grundelemente 
 

Symbol Bezeichnung Erläuterung 

 

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

 

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

 

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

 

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

 

Wartezeit Das Element Wartezeit verzögert den Programmablauf um die 
eingestellte Zeit. Die Zeit ist im Bereich von 1ms bis 500h einstellbar. 

 

Motorausgang 
Magnetventil 
Elektromagnet 
Summer, Lampe 

Steuert Motor M1bis M4. Einstellbar ist Rechts, Links, Stop und die 
Geschwindigkeit. (Wert 1 ς 8)  

       

 

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

 

Warten auf Eingang 
Taster              

Fototransistor, Reed-Kontakt, Spurensucher 

 

Warten auf Eingang 
geschlossen 

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

 

Warten auf Eingang 
Wechsel von 1 auf 0 

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

 

Warten auf Eingang 
Wechsel 0-1 oder 1-0 

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

 

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

 

Zählschleife Mit der Zählschleife wird ein Programmteil mehrfach ausgeführt. Der 
=1 Eingang setzt den Zähler auf 1, der +1 Eingang erhöht den Zähler 
jeweils um 1. Wird der eingestellte Zählerwert erreicht, wird die 
Schleife am J-Ausgang verlassen. (Beispiel 4) 

 

Beschriftung Zur Übersichtlichkeit einer Schaltung, kann es hilfreich sein eine 
Beschriftung hinzuzufügen. Es sind zwei Schriftgrößen möglich. 
(Beispiel 6) 
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Beispiel 4   Lampe wird 5 mal geschaltet Beispiel 5   AX = Fototransistor Beispiel 6 Text 
 

4.1 Eigenschaften von Programmelementen bearbeiten 

Mit der rechten Maustaste kann ein Element angeklickt werden, um das Einstellfenster zu öffnen. 

  
  

    
  

  
 

Beispiel 1 Beispiel 2 Beispiel 3 
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5 Unterprogramme 
Symbol Bezeichnung Erläuterung 

 

Unterprogramm 
Eingang 

Hier wird die Programmführung vom Hauptprogramm an das 
Unterprogramm übergeben 

 

Unterprogramm 
Ausgang 

Hier wird die Programmführung vom Unterprogramm zurück an das 
Hauptprogramm gegeben 

 

Unterprogramm-
Befehlseingang 

Hier werden Befehle an das Unterprogramm übergeben. 
 

 

Unterprogramm-
Befehlsausgang 

Hier werden Befehle aus dem Unterprogramm nach außen übergeben. 
 

 

5.1 Unterprogramm erstellen 

 
Nach Betätigung des Buttons öffnet sich ein Fenster für die Eingabe von Namen 

und Beschreibung des Unterprogramms.  

 

 

Neben dem 

Hauptprogramm gibt es 

nun neue Reiter mit dem entsprechenden Namen des 

Unterprogrammes. 

Die Ein- und Ausgangs-

bezeichnung kann über 

die rechte Maustaste 

umbenannt werden.   

Maustaste auf das Feld 

 5.2 Unterprogramm einbinden 

 

Nach dem speichern (hier Motorsteuerung) gibt es in der Elementegruppe 

αDŜƭŀŘŜƴŜ tǊƻƎǊŀƳƳŜά  ŘƛŜ ¦ƴǘŜǊǇǊƻƎǊŀƳƳŜ ŀƭǎ tǊƻƎǊŀƳƳŜƭŜƳŜƴǘŜ. 

 

Diese Programmelemente werden 

nun im Hauptprogramm benutzt. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3 Unterprogramme kopieren 

Unterprogramme können von einer Datei in eine andere kopiert werden. Dazu die beiden Dateien öffnen. 

Unter dem Menüpunkt Fenster, die Datei ohne Unterprogramme aufrufen.  
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Wird nun ein Unterprogramm in das rechte Fenster gezogen, gibt es sofort einen neuen Reiter mit dem 

Unterprogramm. 

5.4 Befehlsübergabe aus Unterprogramm 

 

 
Dadurch können Unterprogramme für verschiedene Lampen oder Motoren eingesetzt werden 

5.5 Unterprogrammbibliotheken 

Es gibt drei Möglichkeiten auf Unterprogramme zuzugreifen: 

Bibliothek:  Vorgefertigte Unterprogramme für die entsprechenden Baukästen 

Eigene Bibliothek:  Sammlung aller eigenen gespeicherten Unterprogramme 

Geladene Programme: Unterprogramme von aktuell geöffneten Dateien 

5.6 Eigene Bibliothek 

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

ƎŜǎŀƳƳŜƭǘ ǿŜǊŘŜƴΦ «ōŜǊ ŘŜƴ aŜƴǸǇǳƴƪǘ α5ŀǘŜƛκ 9ƛƎŜƴŜǎ .ƛōƭƛƻǘƘŜƪǎǾŜǊȊŜƛŎƘƴƛǎά ǿƛǊŘ ŘƛŜǎŜǊ hǊŘƴŜǊ 

eingebunden. 5ƛŜ ¦ƴǘŜǊǇǊƻƎǊŀƳƳŜ ƪǀƴƴŜƴ ƴǳƴ ǳƴǘŜǊ α9ƛƎŜƴŜ .ƛōƭƛƻǘƘŜƪά ǳnd dem entsprechenden 

Dateinamen eingesetzt werden. 

5.7 Bearbeiten von Unterprogrammsymbolen 

Das vorgegebene Symbol kann verändert werden, um besser zu verdeutlichen, was das Programm macht. 

Dazu den Reiter mit dem 

Unterprogramm und den Reiter 

Eigenschaften aufrufen. Die 

{ȅƳōƻƭŜǊȊŜǳƎǳƴƎ Ǿƻƴ α!ǳǘƻƳŀǘƛǎŎƘά 

ŀǳŦ αaŀƴǳŜƭƭά ǳƳǎŎƘŀƭǘŜƴΦ 

Lƴ ŘŜǊ 9ƭŜƳŜƴǘŜƎǊǳǇǇŜ α½ŜƛŎƘŜƴά ƪŀƴƴ Řŀǎ {ȅƳōƻƭ ǾŜǊŅƴŘŜǊǘ ǿŜǊŘŜƴΦ   

Unterprogramm Blink 
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6 Variablen  
Eine Variable ist ein Element, das einen Zahlenwert zwischen -32767 und 32767 speichern kann. Im 

Eigenschaftsfenster kann der Name und der Anfangswert der Variable geändert werden.  

Globale Variablen 

Es wird für Variablenelemente mit gleichem Namen nur eine globale Variable abgelegt. Sie können in 

verschiedenen Unterprogrammen vorkommen.  

Lokale Variablen 

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

dem Unterprogramm, indem sie definiert ist. 

Eigenschaften 

Unter Name kann der Name geändert werden 

Unter Anfangswert kann der Wert eingegeben werden. Sie behält den Wert, bis sie über 

einen =, + oder ς Befehl einen neuen Wert bekommt. 

Variablentyp ist für Variablen in Unterprogrammen wichtig. Im Hauptproramm haben 

beide den gleichen Effekt. 

 

 

 

Symbole 

Symbol Bezeichnung Erläuterung 

 
Variable(global) Eine (globale) Variable, welche im gesamten Programm gültig ist. Es 

könne ganze oder Gleitkomma Zahlen verwendet werden. 

 
Lokale Variable Eine lokale Variable, welche nur im jeweiligen Unterprogramm gültig ist. 

(Der Name und der Anfangswert können verändert werden- Kontext) 

 
Konstante Konstanten beinhalten einen festen Wert. 

 
Befehl zuweisen 
(Beispiel Befehl Plus) 

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

 
Timervariable Die Timervariable zählt von einem eingestellten Wert bis auf Null runter. 

Mit ihr sind Zeitmessungen möglich. (Beispiel 3) 

 

Liste (Beispiel 4 und 5) 
s: set (Eingabe) 
r: read (Ausgabe) 
l: links Speicherplatz 

Das Element Liste speichert mehrere Werte hintereinander ab. Bei der 
Definition kann die List auch schon mit Werten gefüllt werden. Eine Liste 
kann aus einer CSV-Datei gefüllt werden oder in diese schreiben. 
l: rechts Anzahl der belegten Speicherplätze 

 

Befehl Wert Anhängen 
-32767 bis 32767 
(Beispiel 4) 

Hängt den übermittelten Wert an die Liste an. Die Liste wird um ein 
Element vergrößert. 
(Der Dateneingang muss erst aktiviert werden) 

 

Befehl Entfernen aus 
Liste 0 bis 32767 

Löscht eine einstellbare Anzahl von Werten vom Ende   der Liste. Der mit 
dem Befehl übermittelte Wert ist die Anzahl der zu löschenden Elemente. 

 

Befehl Werte ver-
tauschen 0 bis 32767 

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

 

Hinweis: 

Beispiel für Kontroll- 

Fluss (schwarze Linien) 
Beispiel für Datenfluss 

(orange Linien) 
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Beispiel 1 
 

Beispiel 2 Beispiel 3  

 

 

Beispiel 4 Werte einlesen (und anzeigen lassen) 
 

Beispiel 5 Werte auslesen 

 

 

 
Beispiel 6 Werte manuell eingeben 
 

Beispiel 7 Werte über CSV-Datei  einlesen 

 

 
Beispiel 8 Werte in CSV speichern Nach Ende muss explizit gespeichert werden 

Dateiname und Pfad angeben 

Spaltennummer angeben 

Spaltenbezeichnung eingeben 

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

Befehle sind immer an die gelben Datenflußlinien gekoppelt. So erstellte Programme sind Übersichtlicher und 

Variabler einsetzbar. (Beispiel 1) 

 

Befehl Zuweisen 
 

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

 

Befehl Plus 
 

Mit dem +-Befehl kann ein beliebiger Wert übermittelt werden, der zu 
der Variablen hinzu addiert wird. (Beispiel 4) 
 

 

Befehl Minus 
 

Der ς Befehl wird ähnlich verwendet wie der zuvor beschriebene + 
Befehl. Der einzige Unterschied ist, dass der mit dem Befehl übermittelte 
Wert vom Wert der Variable abgezogen wird 

 

Befehl Rechts 
 

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

 

Befehl Links 
 

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

 

Befehl Stop 
 

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

 

Befehl Ein 
 

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

 

Befehl Aus 
 

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

 

Text Sendet einen Text an ein angeschlossenes Bedienfeld. 
Der Text wird über das Kontextmenü eingegeben. 
±ƻǊŀƴƎŜǎǘŜƭƭǘŜǎ α\Ŏά ƭǀǎŎƘǘ ŘŜƴ ŀƭǘŜƴ ¢ŜȄǘΦ     (Beispiel 2) 

 

 

 
 

 
Beispiel 1 (Level 1) Beispiel 1 (Level 3) Beispiel 2 (Textausgabe) 
   
  






















































