22 E Sphere

So ubertragst du dein Programm
auf den Roboter:

1. Kompilieren Compie.

(Macht dein Programm fiir den Roboter ausfiihrbar)

2. Ubertragen ¥ an”l'jab'j

W

(Ubertrdgt dein Programm per USB auf den Roboter)

3. Programm auf dem NXT suchen, auswahlen
und starten

[FRseee s
- (mit den Tasten auf dem NXT im Meni

' + My files, den Ordner Software Files
&0 b - auswidhlen und gewiinschtes Programm

offnen und starten)

nxT

Quellenverzeichnis:

Alle Abbildungen - Quelle: InfoSphere (Screenshots aus Bricx Command Center)
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So schreibst du ein Programm fur

deinen Roboter

1. Editor offnen

2. Uber USB Verbindung

zum Roboter herstellen

| e o |

=

B 3

BricxiCC, exe
Find Brick ?

Searching for the brick
Fart Brick Type
I_J:E:tl W NXT hd
Firrmware

Help
[ ]
3. Datel neu anlegen [
L~
Programmaufbau:
sy Brick Command Center - godIT Version - O
[Hew @ open... |k save hﬁa Save As... .@g; Close % Compile @ L]
Bude [ % (3, Find Brick
Untited1
task main()
{
OnFwd (OUT_BC, 50) 5
Wait {2000} ;
Off (OUT_EC) 5
} |
£ >
&: 38 no port Insert Moedified
Quellenverzeichnis:

Alle Abbildungen - Quelle: InfoSphere (Screenshots aus Bricx Command Center)
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So legst du einen Ordner an und speicherst dein Programm

auf dem PC:

1. Lege einen Ordner mit dem Namen deines Roboters auf

dem Desktop an

Ordner

®) Microsoft PowerPoint-Prasentation
) Microsoft Publisher-Dokument
@7 PascalScript Document

3 RICSeript Document
» M SPASM Document

& SPCDocument
! Testdokument

@) Microsoft Excel-Arbeitsblatt
» | ZIP-komprimierter Ordner

B Bildschirmauflssung
& Anpassen

2.5ave As.... .  #savess...
—a
Save Current File |E‘E‘

Speichemin | 3 Alin v @& @

e

Zuletat

wenendete D...
=
Desktop

Eigene D ateien

Arbeitsplatz
Dateiname: ‘slnnvo\lerName V‘ [ Speichem ]
Netzwerkumgeb | Dateityp: [ NAE Files [".ruc) v [[Abbrechen |

3.Save: I save
5

Rechtsklick auf Desktop

im Auswahlfenster Option
Neu anwdhlen

und im erweiterten Fenster
Ordner auswdhlen
benennt den Ordner nach
eurem Roboter

Speichert dein Programm
zum ersten Mal

dazu deinen erstellten
Ordner auswdhlen

dein Programm unter
einem sinnvollen Namen
dorthin abspeichern

e speichert Veranderungen im Programm in deiner zuvor

angelegte Datei

Quellenverzeichnis:

Alle Abbildungen - Quelle: InfoSphere (Screenshots aus Windows bzw. Bricx Command Center)
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Befehle in NXC (Not eXactly C)

task main() task = Aufgabe, main = Haupt..
OnFwd(OUT_BC,100); Forward = vorwarts
OnRev(OUT_A,80); Revers = riickwarts
OnBwd(OUT_B,60); Backward = riickwarts
Wait(2000); warte (2000 Millisek.)

Off(OUT_BC);
PlayTone(466,400);
SetSensorTouch(IN_1);
until(Sensor(IN_1) == 1);
SetSensorSound(IN_x);
until(Sensor(IN_x) > y);
SetSensorLight(IN_x);

SetSensorLowspeed(IN_x);

Fur x mussen die Werte des betreffenden Eingangs am Roboter eingesetzt
werden. y: verschiedene Werte ausprobieren!

Die Zahlen in ROT sind nur Beispiele und mussen angepasst
werden; verschiedene Werte ausprobieren! © ‘
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