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RoboVat_1_10 Roboter für Kids Arbeitsblatt 10

Die bisher verwendete Software alsTextdatei:

1. Blink_L.txt

2.  Hello-World.txt

3.  Messung_U_Batt.txt

4.  Martinshorn.txt
 

5.  Blink_2.txt

6.  Blink_5_2.txt

7.  Rundlauf.txt

8.  MotorTest_0.txt

9.  MotorTest_1.txt

10.  MotorTest_Licht.txt

11.  IR_abfragen.txt

12.  Tischkante_S3.txt

13.  LineFollower.txt

Alle Dateien sind vom Server herunterladbar.
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Einspielen der Software geht wie folgt:

1. Entwicklungsumgebung (IDE) starten mit 

2. Create a new project wählen.
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3. EBG-Roboter Project  auswählen

4. AVR Project  mit Next schließen
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5.  Als Beispiel für das erste Programm Namen  Blink_L vergeben und
     Ablageort festlegen.
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6.  Unter  main.c  findet sich das Roboter-Standardprogramm.

Dieses markieren und löschen. main.c ist dann leer.
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7. Blink_L.txt  mit dem Editor des PCs aufrufen. Als ganzes markieren
und mit Strg C  und  Strg V  nach  main.c  kopieren.

Das müsste dann so aussehen:

8. COM-Port einrichten

 →  Tools  →  COM Port auswählen
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9.  Build target gemäß Version des Robi auswählen

in unserem Fall  GEN_3/4

10.  Jetzt bringen wir das erste Programm auf den Mikrocontroller

      Übersetzen in Maschinencode mit dem Zahnrädchen

 Übertragen auf den MEGA und starten   →  Tools  →  Programmieren

 Damit ist das Maschinenprogramm auf dem Roboter und wird sofort
 ausgeführt. Bei unserem Beispiel blitzt die LED L auf dem Board kurz
 auf, um dann für eine Sekunde dunkel zu bleiben.
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