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e Spielen die Roboter verriickt?

Das LEGO™ MINDSTORMS™ Ultimate Accessory Set bringt sie wieder
unter Kontrolle, Dieses Buch beschreibt, wie man das Beste aus den

eigenen Erfindungen herausholt.

Dieses Set ist fiir alle Tiiftler, denen nur einige Schritte zur wahren

Griofie fehlen.

Tu as du mal a controler tes robots ?

Le LEGO® MINDSTORMS™ Ultimate Accessory Set te permet de reprendre
les choses en main. Ce livre t'indiqgue comment tirer le meilleur parti de

tes inventions.

C'est le coffret qui te permettra de franchir les derniers blocs qui te

séparent encore du bonheur !

A

Losgeslagen robots?

Met de LEGO® MINDSTORMS™ Ultimate Accessory Set kun je de situatie
weer onder controle krijgen. In dit boek lees je hoe je het beste uit je

uitvindingen kunt halen.

Deze set geeft iedereen de bouwstenen voor succes in handen.
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Unter der folgenden Adresse unserer
Support-Seite besteht jederzeit Jugriff aul
Updates, kinnen antworien aul hdulig sestelle
Fragen (FAQs) abgerufen oder technische Fragen
per E-Mail gestellt werden

hip: ) Swwwlegomindstorms._com -"1|_=-:|'_|

Unter den folgenden Rulnummem stehen die
Mitarbariter ges Support- Teams auch e dinekte
telelonische Kontakte rur Yerflgung:

* In Deutschland: 0180/ 5000%67
* In der Schweiz: 03} F007600
* o Usterreich: 800 215502
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LEGD BN S TOR S

Podir acodder 26 heunes sur & Jux mises a
jour et aux réeponses aux questions les plus
fréquentes, ou pour poser une question
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Powr parler a un méembre du service de Support
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lechnische ondersteuning van LEGD MINDSTORMS-

Woor toegang tot updates en antwoorden op vaak
gestelde vragen of het versturen van een technische
vraag via e-mail kun je terechl op de volgende
websie van de technische ondersteuning

htp: ) Feana legomindstorms.com [ help
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zijn de wvolgende telefoonnummaers beschikbaar:

* (0F&) 571 BO 08 voor ondersteuning vanuit
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Einfiihrung - Erfindungen
auf Trab gebracht

Das LEGO MINDSTORMS Ultimate
Accessory Set steckt voller Ideen fiir
den Bau noch intelligenterer Roboter.
Es gibt dem Erfinder zusédtzliche Power
und Kontrolle. Mit diesem Baukasten
werden die Erfindungen noch cleverer
und kiinnen vor allem noch besser
das machen, was man von

ihnen will.

Un coup de pouce
pour vos inventions

Le LEGO MINDSTORMS Ultimate
Accessory Set te permet de stimu-
ler l'intelligence de tes robots. Il

t'offre puissance et controle. Tes inven-

tions sont plus malignes et plus dociles.

Le coffret comprend un détecteur de rota-

tion, un détecteur de contact, une lampe
LEGO, deux fils et des éléments de con-
struction supplementaires. Il contient
également la nouvelle téléecommande
LEGO MINDSTORMS.

Das Set beinhaltet einen Rotation Sensor,
einen Berithrungssensor, eine
LEGO-Lampe, zwei Anschlussdrdhte und
weitere Bauteile, Dazu kommt die neue
LEGO MINDSTORMS Fernsteuerung.

In diesem Dokument wird gezeigt*,
wie man:

* die Roboter mit Hilfe der
Fernsteuerung bewegt,

e die LEGO-Lampe als Stof3fanger benutzt,

Tu vas apprendre a utiliser* :

* la télécommande pour controler
tes inventions,
 |alampe LEGO comme un pare-chocs

e Entfernungen mit dem Rotation
Sensor misst,

e den RCX (Teil des Robotics Invention
System) zum Zeichnen einsetzt,

* den Berlihrunssensor zu einem
Musikinstrument umfunktioniert,

e weitere Ideen in eigene, umwerfende
Erfindungen umsetzt.

* Rotation Sensor und RCX Code-
Programm kdnnen nicht mit dem Scout
(Robotics Discovery Set) eingesetzt
werden.

le détecteur de rotation pour mesurer
les distances,

e |e RCX (élément du Robotics Invention
System) pour dessiner,

* |es détecteurs de contact pour faire
de la musique,

* ainsi que plein d'idées pour t'aider
a créer des inventions incroyables,

* e détecteur de rotation et les
programmes en code RCX ne fonction-
nent pas avec le Scout (Robotics
Discovery Set).

N
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Inleiding — Het brein
voor je uitvindingen

Met de LEGO MINDSTORMS Ultimate
Accessory Set kun je je robots van een
brein voorzien. Hiermee voorzie je
uitvindingen van een motor en besturing.
Jouw uitvindingen worden niet alleen
slimmer, ze luisteren ook beter.

Deze sel bevat een rotatiesensor,
een tastsensor, een LEGO lamp, twee
snoertjes en extra bouwelementen.

De set bevat ook de nieuwe LEGO
MINDSTORMS afstandsbediening. Met
al deze extra’s zijn de mogelijkheden net
zo grenzeloos als jouw eigen fantasie.

Maak kennis met™;

e de afstandsbediening, waarmee je
uitvindingen op afstand kunt besturen,

e de LEGO lamp die je kunt gebruiken
als bumper,

* de rotatiesensor, waarmee je
afstanden kunt meten,

<X

e de RCX (onderdeel van het Robotics
Invention System), waarmee je kunt
tekenen,

e Tastsensoren, die je als muziek-
instrumenten kunt gebruiken

e en nieuwe ideeén om zelf fantastische
uitvindingen te maken.

* de rotatiesensoren en de RCX
Code-programma’s kunnen niet worden
gebruikt met de Scout (Robotics
Discovery Set).

/




Die Fernsteuerung
- Roboter Power in der Hand

Mit der LEGO MINDSTORMS
Fernsteuerung konnen der RCX oder
der Scout gesteuert werden. Sie
funktioniert genauso wie die Fern-
bedienung eines Fernsehers, indem
sie Meldungen per Infrarotsignal
libertrdagt.

Das beste Ergebnis erzielt man, wenn
man die Fernsteuerung direkt auf den
Infrarotsender des RCX bzw. die
Infrarotkuppel des Scouts richtet. Die
maximale Reichweite betrdgt etwa 7
Meter. Mit der Fernsteuerung lassen
sich Motoren, Leuchten, Programme
und Meldungen ansprechen. Zuvor

mussen jedoch zwei Mignon-Batterien
(AA/LR6) eingelegt werden. Aufierdem
miissen der RCX bzw. Scout einge-
schaltet und das Startprogramm im
RCX installiert sein.

Ansteuern der Ausgdnge:

Mit den Tasten ober- und unterhalb
der Buchstaben A, B und C werden
die an die entsprechenden Ausgédnge
angeschlossenen Motoren angesteuert.
Mit diesen Tasten kann auch die
LEGO-Lampe ein- und ausgeschaltet
werden, sofern sie an einen Ausgang
angeschlossen ist. Im Falle des Scout
funktionieren nur die Tasten ober-
und unterhalb der Buchstaben A und
B, da der Scout {iber keinen Ausgang
C verfiigt.

Programmsteuerung:

Beim RCX rufen die Tasten P1, P2, P3,
P4 und PS5 die Programme 1 bis 5 auf.
Beim Scout steuern P1 und P2 den
Bug, P3 kontrolliert den Intruder
Alarm und mit P4 bedient man den
Hoop-o-bot.

Stop:
Mit der Taste Stop wird ein laufendes
Programm angehalten.

Alarm: “/

Mit Druck auf die Taste Alarm ldsst
sich feststellen, ob sich der RCX bzw.
Scout in Reichweite der Fernsteue-
rung befindet.

La téelecommande
— Le controle au bout
de tes doigts

Tu peux utiliser ta télécommande LEGO
MINDSTORMS pour contrdler le RCX
ou le Scout. Elle fonctionne comme
une télecommande de télévision, en
envoyant des messages infrarouge.

La telecommande fonctionne mieux
lorsqu’elle est dirigée vers |'émetteur
infrarouge du RCX ou le dome infra-
rouge du Scout. Sa portée maximale
est de 7 métres. Elle te permet de
controler a distance des moteurs,
des lumieres, des programmes et des
messages. Attention : la télécommande
fonctionne a l'aide de deux piles
AA/LR6. N'oublie pas non plus

de mettre le RCX ou le Scout sous
tension. Enfin, le microprogramme
doit etre installé dans le RCX.

Contrdle de sortie :

En appuyant sur les boutons au-des-
sus et au-dessous des lettres A, B et
C, tu controles les moteurs connectés
a ces ports. Si la lampe LEGO est
connectée a un port de sortie, tu
peux egalement la controler avec

ces boutons. Pour le Scout, seuls

‘\\

les boutons au-dessus et au-dessous
des lettres A et B fonctionnent car

le Scout ne possede pas de port

de sortie C.

Controle des programmes :

Dans le cas du RCX, les boutons P1,
P2, P3, P4 et P5 permettent d'exécuter
les programmes 1 a 5. Dans le cas du
Scout, les boutons P1 et P2 permet-
tent d'utiliser le Bug, P3 |'Intruder
Alarm et P4 le Hoop-o-bot.

Stop:
Pour arréter 'execution d'un pro-
gramme, appuie sur le bouton Stop.

Alarm: 1

Pour verifier si le RCX ou le Scout est
a portée de la telecommande, appuie
sur le bouton Alarm.

s De afstandsbediening

— De helpende hand

Je kunt de LEGO MINDSTORMS afstandsbe-
diening gebruiken om de RCX of de Scout
op afstand te besturen. Deze afstandshe-
diening werkt volgens hetzelfde principe als
de afstandsbediening van een televisie,
waarbij instructies met behulp van
infraroodlicht worden verzonden.

De afstandsbediening werkt het best als
deze wordt gericht op de infraroodzender
van de RCX of de infraroodkoepel van de
Scout. Het maximale bereik is 7 meter

(20 foot). De afstandsbediening kan worden
gebruikt voor motoren, lichten, programma’s
en voor instructies. Je kunt de afstandsbe-
diening pas gebruiken nadat je twee
AA/LR6-batterijen in het apparaat hebt
geplaatst, Daarnaast moet ook de RCX of
de Scout worden ingeschakeld en moet de
Firmware in de RCX zijn geinstalleerd.

De besturingsknoppen:

Door op de knoppen te drukken boven en
onder de letters A, B en C bestuur je de
motaoren die met de poorten zijn verbonden.
Als de LEGO lamp aan een uitvoerpoort is
bevestigd, kan deze ook worden bediend
met de knoppen,

Voor de Scout geldt dat alleen de knoppen
baven en onder A en B kunnen worden
gebruikt omdat de Scout niet over een

uitvoerpoort C beschikt.

Programmabesturing:

Voor de RCX geldt dat je met de knoppen
P1, P2, P3, P4 en P5 de programma’s 1 tot
en met 5 kunt uitvoeren. Voor de Scout
geldt, dat P1 en P2 kunnen worden
gebruikt voor de Bug, P3 voor het Intruder
Alarm, en P4 voor de Hoop-o-bot.

Stop:
Als je een programma wilt stoppen, druk je
op Stop.

A
Alarm: -/
Als je wilt controleren of de RCX of de Scout
zich binnen het bereik van de afstandsbe-
diening bevindt, druk je op de knop Alarm.
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Steuerung iiber Meldungen:
Normalerweise kommunizieren zwei
RCX-Bausteine bzw. ein RCX und ein
Scout liber Message-Blocke miteinander.
Aber auch iiber die Fernsteuerung lassen
sich die Gerite durch Meldungen steuern
— man kann mit dem Roboter reden.

Beim RCX dienen die unter dem Wort
~Message" angebrachten Tasten 1, 2
und 3 dazu, Meldungen an den RCX zu
senden. Damit der Roboter die jeweiligen

program FerrerTerrer |
Remote Cont

repeat farever
begin repeat

reset
messRge

.-:II m!-ﬁﬂ-
N

i

dll‘:lﬂﬂ'ﬁh
AACH

end repeat

Meldungen auch versteht, muss im RCX
ein Programm ablaufen, das den Receive
Message-Block 1, 2 oder 3 enthalt.

Das auf dieser Seite dargestellte
Programm ist ein Beispiel fiir den Einsatz
von Meldungen im RCX-Code. Nach
Aufruf dieses Programms lduft die RCX-
Erfindung (zum Beispiel der Roverbot)
vorwdrts und riickwdrts. Betdtigt man
wdhrend des Programmablaufs die
Taste 1 auf der Fernsteuerung, so gibt

der RCX einen Piepton aus, mit Taste 2
dreht er sich, und mit Druck auf Taste 3
wird der RCX angehalten. Solange keine
Tasten betdtigt werden, fahrt der Roboter
standig vor und zuriick.

Betétigt man beim Scout die Taste 1
wihrend des Programmablaufs, so sucht
der Scout nach Dunkelheit, bei Taste 2
sucht er Licht, und bei Taste 3 fiihrt er
den Bug Dance auf.

Contrile des messages :

En régle générale, les blocs Message
permettent de faire communiquer deux
RCX ou plus, ou un RCX et un Scout.
En envoyant des messages a |'aide de
la télécommande, tu deviens capable
de communiquer avec ton robot.

Dans le cas du RCX, les boutons 1, 2 et
3 sous le libelle "Message " permettent
d'envoyer des messages au RCX.

Pour que ces boutons te permettent

de controler ton invention, le RCX doit

exécuter un programme doté d'un bloc
Receive Message 1, 2 ou 3.

Le programme de cette page te donne
un exemple de |'utilisation de messages
en code RCX. Lorsque tu exécutes

ce programme, ton invention RCX

(par exemple, le Roverbot) se déplace
en avant et en arriere, Si, pendant
I'exécution de ce programme, tu
appuies sur le bouton Message 1 de
la télécommande, le RCX émet un bip

: 5i tu appuies sur le bouton 2, le RCX
tourne sur lui-méme ; si tu appuies sur
le bouton 3, tu empéches le RCX de

se déplacer. Si tu n'appuies sur aucun
bouton, le robot continue a se déplacer
en avant et en arriére.

N

Dans le cas du Scout, lorsqu'un
programme est en cours d'exécution,
le bouton Message 1 commande au
Scout de rechercher I'obscurité,

le bouton Message 2 commande au
Scout de rechercher la lumiére et

le bouton Message 3 commande au
Scout d'exécuter la danse du Bug.

Message-besturing:

Je kunt twee of meer RCX's of een

RCX en een Scout met elkaar laten
communiceren met behulp van Message-
blokken. Door middel van deze
instructies via de afstandsbediening kun
je met je robot communiceren.

Voor de RCX geldt dat de knoppen 1, 2

en 3 onder het woord "Message"” kunnen
worden gebruikt voor het verzenden van
instructies naar de RCX. Als je je uitvin-
ding met behulp van deze knoppen wilt

besturen, moet er op de RCX een
programma worden uitgevoerd met een
Receive Message-blok 1, 2 of 3.

Het programma op deze pagina is een
voorbeeld van het gebruik van instructies
in RCX-code. Als je dit programma uitvoert
voor een RCX-uitvinding (bijvoorbeeld de
Roverbot) zal deze naar voren en naar
achteren bewegen. Als je, wanneer het
programma wordt uitgevoerd, op de
afstandsbediening op knop 1 onder
Message drukt, gaat de RCX piepen.

Als je op knop 2 drukt, gaat de RCX
draaien en als je op knop 3 drukt stopt
de RCX met bewegen. Als er geen
knoppen worden ingedrukt, blijft de
robot heen en weer bewegen.

Wanneer het programma wordt uitgevoerd,
geldt voor de Scout dat knop 1 onder
Message de Scout naar donker laat
zoeken, dat knop 2 de Scout naar licht
laat zoeken en dat knop 3 de Scout de
Bug Dance laat doen.
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Die LEGO-Lampe
— ein Lichtblick im
Leben des Roboters

Mit der LEGO-Lampe enthilt das

Ultimate Accessory Set ein weiteres
Gerdt zur Ansteuerung der Ausgdnge.

Die LEGO-Lampe wird ganz dhnlich
wie ein Motor an den RCX oder
Scout angeschlossen, indem man
das eine Ende des Drahtes an die
Lampe und das andere Ende an
einen unbelegten Ausgang anschliefit.

Auch die Programmierung der Lampe
funktioniert ganz ahnlich wie bei

einem Motor. Programme, die sonst
einen Motor zum Laufen bringen,
schalten jetzt die Lampe ein - das

ist der ganze Unterschied. Niitzliche
Code-Blécke fir den RCX sind On,

On for und OFf. Beim Scout schalten
alle Befehle zur Ansteuerung der
Scout-Motoren die Lampe an und aus.

La lampe LEGO - lllumine

la vie de ton robot

un nouvel accessoire a connecter

Connecter la lampe LEGO au RCX

Le Ultimate Accessory Set te fournit

aux ports de sortie : la lampe LEGO.

ou au Scout est aussi simple que de

connecter un moteur. Connecte

une extrémité d'un fil a la lampe et
|'autre extrémité a un port de sortie
libre.

La programmation de la lampe

est également trés similaire a la
programmation d'un moteur. Tout
programme qui permettait de mettre

un moteur en marche, permettra
désormais d'allumer la lampe.
Dans le cas du RCX, les blocs de
code utiles sont On, On for et Off.
Dans le cas du Scout, toute com-
mande qui controle les moteurs
du Scout permettra désormais
d'allumer ou d'éteindre la lampe.

~

Select

Motion Touch Light

On-Off |

Time SCOUT X

Change

Run

De LEGO lamp - Geef je

De Ultimate Accessory Set bevat

uitgangspoorten kan worden
aangesloten: de LEGO lamp.

De LEGO lamp kan op dezelfde

robot een aparte uitstraling

nog een ander apparaat dat op de

manier op de RCX of Scout worden

aangesloten als een motor. Bevestig
het ene uiteinde van de draad aan
de lamp en het andere uiteinde aan
een vrije uitgangspoort.

De lamp kan bovendien op dezelfde
manier worden geprogrammeerd als
een motor. Programma's waarmee je
de motor laat draaien, kunnen
worden gebruikt om de lamp in te

schakelen. Handige codeblokken
voor de RCX zijn: On, On for en Off.
Voor de Scout geldt dat commando’s
waarmee de motoren van de Scout
worden bestuurd ook kunnen
worden gebruikt om de lamp aan en
uit te schakelen.

N




e Light Bumper — mit Beleuchtung unterwegs

Der Light Bumper kann zwar an jeden Roboter ange-
schlossen werden, wir haben uns hier aber fir einen
Roverbot mit Lichtsensor entschieden.

;//'
0 Light Bumper - Que la lumiére soit avec toi

Bien que tu puisses connecter ce modéle a n'importe
quelle invention, nous avons opté ici pour un Roverbot
équipé d'un détecteur de lumiére.

N

V.

d@
é De lichtbumper - Licht stralen

Dit model kan op elke uitvinding worden aangesloten en
is hier aangesloten op een Roverbot met een lichtsensor.

<
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Le programme permet

d la lampe de fonctionner
comme un pare-chocs.
Comme dans tout
programme utilisant un
détecteur de lumiére, il
est important de définir

Dit programma zorgt
ervoor dat de lamp werkt
als een bumper. Zoals bij
elk programma met een
lichtsensor, is het belangrijk
dat het bereik (de getallen)
in het blok Light Sensor
Watcher (lichtsensor-
controle) wordt ingesteld
In overeenstemming met

Mit diesem Programm
funktioniert die Lampe
wie ein Stofifinger. Wie
bei jedem Lichtsensor-
programm ist es auch hier
wichtig, den Wertebereich
(Zahlen) im Light Sensor
Watcher-Block entsprechend la plage (chiffres) dans le
der Raumbeleuchtung bloc Light Sensor Watcher
einzustellen, en fonction du niveau
Weitere Hilfen dazu gibt es d'eclairage de la piéce de verlichting in je kamer.
auf Seite 17. dans laquelle tu te trouves, Zie voor meer informatie

Pour plus d'informations, pagina 17,

consulte la page 17,

N, >, s .,

program ceee light
radar light 2 o 3

set AC | ind
power 5 to
100

set ' :
direction bright
AbCr e
78 100

on ABC
gt set
direction direction
ArCr C4

LOS GEHT'S!

* Zuerst ist ein Programm
zu schreiben, das die
LEGO-Lampe anschaltet,
sobald der Roboter in eine
dunkle Zone einfahrt.

** Dann ist das Programm
s0 umzuschreiben, dass
der Light Bumper im
Dunkeln funktioniert.

==+ (fiir erfahrene Anwen-
der, die ihre Programme in
Visual Basic schreiben, wie
im Software Developers Kit
(SDK) unter http:/fwww.-
legomindstorms.com
erldutert) Der Lichtsensor
Ist S0 zu programmieren,
dass er die Motoreinstel-
lung in Abhangigkeit von
der gemessenen Lichtstirke
einregelt. Lichtwerte in
Leistungswerte umwandeln.
Dabei mit Variablen und
Berechnungen arbeiten.

N
DECOLLE!

* Crée un programme

qui allume la lampe LEGO
lorsque le robot entre dans
une zone sombre,

** Réécris le programme
ci-dessus de sorte gue ton
Light Bumper fonctionne
dans le noir.

**+ (Pour les utilisateurs
avanceés qui programment
en Visual Basic confor-
mément aux indications
du Software Developers Kit
(SDK) du site http:/fwww.
legomindstorms.com)
Utilise le détecteur de
lumiére pour contréler

le réglage du moteur en
fonction de la quantité

de lumieére qu'il percoit.
Transforme les niveaux

de lumiére en niveaux

de puissance. Utilise les
variables et |'arithmétique.,

AAN DE SLAG!

* Maak een programma
waarmee de LEGO lamp
wordt ingeschakeld als de
robot een donkere ruimte
binnengaat.

** Herschrijf het boven-
staande programma zodat
de lichtbumper in het
donker wordt ingeschakeld.
*** (voor gevorderde
gebruikers die in Visual
Basic programmeren, zoals
wordt uitgelegd in the
Software Developers Kit
(SDK) op http:/fwww.
legomindstorms.com)
Gebruik de lichtsensor om
de motorinstellingen te
regelen aan de hand van de
waargenomen hoeveelheid
licht. Zet de lichtniveaus om
naar voedingsniveaus. Maak
gebruik van variabelen en
berekeningen.

S
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Der Rotation Sensor

Wie der Lichtsensor misst auch der Rotation
Sensor variable Werte in seiner Umgebung. In
Abhangigkeit der erfassten Daten kdnnen dann
Matoren oder Leuchten an- und ausgeschaltel
werden.

Dabei iiberwacht der Rotation Sensor die Drehung
einer in ihm rotierenden Achse, indem er die Umdre-
hungen in 16er-Schritten zahlt. Im Klartext bedeutet
das, dass der Sensor seinen Zdhlerstand nach jeder
vollen Umdrehung der Achse (360 Grad) um 16
erhiht. Entsprechend werden eine halbe Umdre-
hung mit 8, zwei volle Umdrehungen mit 32
bewertet. Auf diese Art kann der Rotation Sensor
auch sehr kleine Verdnderungen wahrehmen.

Das Gerdt erfasst sowohl Links- wie Rechtsdre-
hungen. Dreht sich also die Achse im Sensor in
die eine Richtung, so werden die entsprechenden
Zahlen aufaddiert, dreht sie sich in die andere
Richtung, werden sie subtrahiert.

Bevor der Rotation Sensor benutzt werden kann,
muss er zundchst iiber die Robotics Invention
System-Software aktiviert werden. Dazu aus dem
Hauptmenii der Software die folgenden Optionen
wahlen: Einfilhrung und Aufbau, Einstellungen,
Erweitert. Auf die graue Schaltfliche neben ,,Unlock
Rotation Sensor* klicken, Sobald die Schaltflache
rot wird, auf Haupt-Menii klicken Die Abfrage
JAnderungen speichern?” mit Klick auf die griine
Schaltfliche (OK) beantworten.

* Die Funktionen des Rotation Sensors missen in
RCX-Code programmiert werden. Deshalb ist es
nicht méglich, diesen Sensor mit dem 5Scout zu
verwenden. (Der Scout ist ab Herbst 2000 erhdltlich)

Einstellungen

Gesperrte Programme:

Programme loschen:

Temperatursensoren:

Drehsensoren:

Temperatur gemessen in:

-



Le détecteur de rotation
- Pour compter tes tours*

Comme le détecteur de lumiére, le détecteur

de rotation re¢oit des impulsions de son environ-
nement. Les données qu'il recueille peuvent ensuite
étre utilisées pour activer ou désactiver les
moteurs ou les lumiéres.

Le détecteur de rotation contrile le nombre de
rotations qu'effectue un moyeu inséré dans le
détecteur. Il compte les rotations par incréments de
seize. Cela signifie qu'a chaque rotation compléte
du moyeu (360 degrés), le détecteur compte seize.
La moitié d'une rotation correspond a huit, et deux
rotations correspondent a trente-deux. Cela permet
au détecteur de rotation de tenir compte de chan-
gements infimes de position du moyeu.

Le détecteur de rotation enregistre les rotations
dans le sens normal et dans le sens inverse des
aiguilles d'une montre. Lorsque le moyeu tourne
dans une direction, le détecteur additionne,
Lorsqu'il tourne dans |'autre direction, le détecteur
soustrait.

Avant de pouvoir utiliser le détecteur de rotation,
celui-ci doit tre activé a partir du logiciel Robotics
Invention System. Dans le menu principal du logiciel,
clique sur Prise en main, Options de configuration,
puis sur Avancées. Clique ensuite sur le bouton
gris en face de "Unlock Rotation Sensor”. Lorsque
le bouton devient rouge, clique sur Menu principal.
Coche la case Accepter verte, pour répondre a la
question "Veux-tu enregistrer tes modifications?".

* Pour fonctionner, le détecteur de rotation doit
étre programmé en code RCX. Par conséquent, il
est impossible de ['utiliser avec le Scout.

De rotatiesensor
— De juiste draai vinden*

Options de config.

Programmes verrouilles :
Supprimer les programmes :
Detecteurs de température ;
Détecteurs de rotation :

Unité dé mesure de la tempeérature

Evenals bij de lichtsensor is de invoer die de
rotatiesensor ontvangt afhankelijk van de
omgeving. De gegevens die de sensor verzamelt,
kunnen vervolgens worden gebruikt om de
motoren en lichten aan of uit te zetten.

De rotatiesensor berekent het aantal benodigde
draaiingen voor een bepaalde as. De omwentelingen
worden berekend aan de hand van het getal 16.
Dit houdt in dat de sensor voor een volledige
omwenteling om een as (360 graden) het getal 16
aanhoudt. Een halve omwenteling is dus gelijk
aan 8 en twee omwentelingen zijn gelijk aan 32.
De rotatiesensor kan hierdoor hele kleine
veranderingen waarnemen.

De rotatiesensor telt zowel met de wijzers van de
klok mee als tegen de wijzers van de klok in. Als
een ingevoerde as in de ene richting draait, telt de
sensor getallen bij elkaar op en als de ingevoerde
as in de andere richting draait, trekt de sensor
getallen van elkaar af.

De rotatiesensor moet eerst worden geactiveerd via
de Robotics Invention System-software voordat
deze kan worden gebruikt. Klik in het hoofdmenu
(Main Menu) van de software op Aan de slag,
Installatie-opties en vervolgens op Geavanceerd.
Klik daarna op de grijze knop tegenover "Unlock
Rotation Sensor". Klik op Hoofd-Menu als de knop
rood wordt. Als het bericht "Wilt u de wijzigingen
opslaan?” wordt weergegeven, klik je op het groene
vakje om de wijzigingen te bevestigen.

* De rotatiesensor kan alleen in RCX-code worden
geprogrammeerd. De rotatiesensor kan daardoor
niet met de Scout worden gebruikt.

.

Opties

vergrendelde programma's: rm (b2
Véerwijder programma's:
Temperatuursensoren:

Rolatiesensoremn:

Temperatuur gemeten in:

£
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Der Rotation Sensor ldsst sich liber
viele verschiedene RCX Code-Bliocke
steuern:

Der Reset Rotation-Block setzt den
Zdhlerstand des Rotation Sensors auf 0.
Hinweis: Bei jedem Aufruf eines Pro-
gramms wird der Zdhler automatisch
auf 0 gesetzt.

Der Rotation Sensor Watcher-Block
zahlt die Umdrehungen des Rotation
Sensors (in 16er-Schritten). Entspricht
die Zahl der erfassten Umdrehungen
der im Sensor Watcher-Block stehenden
Zahl, so wird die Abarbeitung des ange-
schlossenen RCX Code-Stacks aus-
geldst. Soll ein nachgeschalteter Stack
zum Beispiel abgearbeitet werden,
sobald die an den Sensor angeschlossene

r - o a P
check & choose

rotation : ® i
®1 02 @ 3

0 o 160

backward forward
m—.———q
FaRRtat 1Ll 1.1 e - A

true false

repeat while

[ T
begin repeat

wait until
rotation

® 2 83

ratation

® 2 O3

(ke 160

101

backward forward

TR TR RS

backward forward

m_-—"
v ER - LR R T 1

end repeat

Achse eine volle Umdrehung (360 Grad)
gemacht hat, so ist als Bereich 17 bis
160 anzugeben (160 ist die Standard-
einstellung).

Anders als Sensor Watchers, die die
zugehorigen Sensoren permanent
iberwachen, priifen Stack Controllers die
Sensordaten nur wahrend der Laufzeit
des zugeordneten Blocks. Die Beschrank-
ung der Sensortiberwachung auf ganz
bestimmte Zeiten gibt dem Anwender
eine bessere Kontrolle (iber den
Zeitpunkt, zu dem das Programm eine
Aktion ausfihrt.

Der Check and Choose Stack Controller-
Block priift die Anzahl der Umdrehungen
des Rotation Sensors. Entspricht die
Zahl der erfassten Umdrehungen dem

fiir diesen Block eingestellten Bereich,
so wird der Stack abgearbeitet, der
unter dem Word ,,true” (wahr) steht.
Ansonsten lauft der Stack unter dem
Wort false" (falsch).

Der Repeat While Stack Controller-
Block arbeitet den zugeordneten Stack
wiederholt ab, solange die Anzahl der
Umdrehungen im eingestellten Bereich
liegt,

Der Wait Until Stack Controller-Block
funktioniert genauso wie ein griiner
Wait-Block. Wahrend der Laufzeit dieses
Blocks wird das Programm angehalten,
bis die Anzahl der Umdrehungen in dem
fiir diesen Block eingestellten Bereich
liegt.

Le détecteur de rotation peut étre
controlé par de nombreux blocs de
code RCX difféerents :

Le bloc Reset Rotation permet de
remettre le détecteur de rotation a zéro.
Remarque : Le compteur est remis a zéro
chaque fois qu'un programme

est déemarré.

Le bloc Rotation Sensor Watcher compte
le nombre de rotations qu'effectue le
détecteur de rotation (en incréments de
seize). Lorsque le nombre de rotations
est égal au nombre spécifié dans le bloc
Sensor Watcher, la série de commandes
en code RCX associée s'exécute. Par
exemple, pour lancer l'exécution d'une

série de commandes lorsque le moyeu
associé au detecteur a effectué une
rotation compléte (360 degrés), définis
la plage entre 17 et 160 (160 étant le
réglage par défaut).

Contrairement aux Sensor Watchers qui
se contentent de surveiller les détecteurs,
les Stack Controllers ne surveillent les
détecteurs que lorsque leur bloc est
execute. Le fait qu'ils ne surveillent

le détecteur qu'a un moment précis

te donne plus de controle sur les événe-
ments lorsqu'ils se produisent dans ton
programme.,

Le bloc Check and Chose Stack Controller
vérifie le nombre de rotations qu'a

effectué le détecteur de rotation. Si le
nombre de rotations est égal a la plage
définie dans le bloc, la série de comman-
des sous le libellé "True" s'exécute.

Si non, c'est la série de commandes
sous le libellé "False"” qui s'exéecute.

Le bloc Repeat While Stack Controller
répéte la série de commandes associée
tant que le nombre de rotations demeure
dans la plage définie pour le bloc.

Le bloc Wait Until Stack Controller
fonctionne comme un bloc Wait vert.
Lorsque le bloc s'exécute, le programme
s'interrompt jusqu'a ce que le nombre de
rotations soit égal a la plage définie pour
le bloc.

~

De rotatiesensor kan via verschillende
RCX-codeblokken worden bestuurd;

Het blok Reset Rotation wordt gebruikt om
de rotatiesensor weer in te stellen op 0.
Opmerking: Elke keer dat het programma
wordt gestart, wordt de teller op O ingesteld.

Het blok Rotation Sensor Watcher (rotatie-
sensorcontrole) wordt gebruikt om het aan-
tal draaiingen te tellen dat de rotatiesensor
maakt (aan de hand van het getal 16). Als
het aantal draaiingen gelijk is aan het getal
in het blok Rotation sensor Watcher (rotatie-
sensorcontrole), wordt de gekoppelde RCX-
codestack uitgevoerd. Als je bijvoorbeeld
een gekoppelde stack wilt uitvoeren nadat

de sensor aan de hand van een ingevoerde
as één volledige omwenteling (360 graden)
heeft gemaakt, stel je het bereik in op 17 tot
160 (160 is de standaardinstelling).

In tegenstelling tot de Sensor Watchers,
die de sensors voortdurend bewaken,
controleren Stack Controllers de sensors
alleen als hun blok wordt uitgevoerd.
Hierdoor heb je meer controle over het
tijdstip waarop gebeurtenissen plaats-
vinden in het programma.

Het blok Check and Chose Stack Controller
wordt gebruikt om het aantal draaiingen te
controleren dat de rotatiesensor heeft

gemaakt. Als het aantal draaiingen gelijk is

aan het ingestelde bereik van het blok
wordt de stack onder het woord "true”
uitgevoerd. Als dit niet het geval is, wordt
de stack onder het woord "false" uitgevoerd.

Het blok Repeat While Stack Controller
herhaalt de gekoppelde stack tot het aantal
draaiingen gelijk is aan het ingestelde
bereik van het blok.

Het blok Wait Until Stack Controller werkt
hetzelfde als een groen Wait-blok. Als dit
blok wordt uitgevoerd, wacht het programma
tot het aantal draaiingen gelijk is aan het
ingestelde bereik van het blok.

.
oy




Robo Ruler
- messen mit
der Maschine

Der Robo Ruler kann

zwar an jeden Roboter
angeschlossen werden,
wir haben uns hier aber fiir
den Roverbot entschieden.

Robo Ruler
- La mesure
d'une machine

Bien que tu puisses connec-
ter ce modeéle a n'importe
quelle invention, nous avons
opté ici pour le Roverbot.

>,

Robo Ruler
- Een apparaat
van formaat

Dit model kan op elke
uitvinding worden
aangesloten en is hier
aangesloten op de Roverbot.

\\I

o




Dieses Programm weist den
Roverbot mit angeschlos-
senem Robo Ruler an, 40 cm
weit zu fahren Das ldsst sich
auf der Testunterlage des
Robotics Invention System 1.5
ganz einfach nachmessen.
Wurde der Robo Ruler an ein
anderes Modell angeschlos-
sen, so muss eventuell der Fir
den Rotation Sensor Watcher-
Block angegebene Bereich
(Zahlen) angepasst werden,
damit der Roboter auch
tatsachlich 4o cm weit fahrt.
Weitere Hilfen dazu gibt es auf
Seite 17.

LOS GEHT'S!

* Der Roboter soll ein
Quadrat fahren.

** Der Roboter soll eine

Acht fahren.

ss* (fiir erfahrene SDK-
Anwender) Die Fahrgeschwin-
digkeit des Roboters soll mit
Hilfe eines Rotation Sensor
ermittelt werden. Das Intervall
zwischen zwei aufeinander
folgenden Zeitabschnitten ist
mit Variablen, Zeitvorgaben
und mittels Division zu
berechnen. Die Leuchtstdrke
der LEGO-Lampe ist iiber die
Geschwindigkeit zu regeln.

1\1

» { Ce programme commande au
Roverbot doté du Robo Ruler

de se déplacer de quarante

centimetres. Tu peux mesurer

cette distance sur la piste

d'essai (Test Pad) du Robotics

Invention System 1.5. 5i tu

as attaché le Robo Ruler a

un autre modéle, tu devras

peut-étre redéfinir la plage

(chiffres) du bloc Rotation

Sensor Watcher pour que

ton robot se déplace sur

quarante centimetres.

Tu trouveras des instructions

d'aide a la page 17.

program FEeeee & rotation

Robo Ruler ® 1 O 2 ® 2

SLAC 71 to 160

backward forward

0 125 250 375 500

% DECOLLE!
'0 * Commande a ton robot

de tracer un carré,

*+* Commande a ton robot
de tracer un 8.

ess (Pour les utilisateurs
SDK avancés) Utilise le
détecteur de rotation pour
mesurer la vitesse a laquelle
se déplace ton robot. Utilise
des variables, le chronométre
et la division pour calculer
la différence entre deux
périodes de temps. Utilise
la vitesse pour controler

le niveau de puissance

de la lampe LEGO.

- 4

[

Dit programma zorgt ervoor
dat de Roverbot met de Robo
Ruler zich 16 inch (40,64
centimeter) verplaatst. Dit kan
worden gemeten met behulp
van de Robotics Invention
System 1.5 Test Pad. Als je de
Robo Ruler aan een ander
model hebt bevestigd, moet je
mogelijk het bereik (de getal-
len) in het blok Rotation sen-
sor Watcher (rotatiesensor-
controle) opnieuw instellen,
zodat de robot zich 16 inch
(40,64 centimeter) verplaatst.
Zie voor meer informatie
pagina 17.

A

~

AAN DE SLAG!

* Laat de robot een
verplaatsing uitvoeren in de
vorm van een vierkant.

** Laat de robot een
verplaatsing uitvoeren in de
vorm van een 8-figuur.

s+ (voor gevorderde
SDK-gebruikers) Gebruik de
rotatiesensor om de
verplaatsingssnelheid van je
robot te meten. Maak gebruik
van variabelen, timer en
indeling om het verschil te
berekenen tussen twee
verschillende tijdstippen.
Gebruik de snelheid om het
voedingsniveau van de LEGO
lamp te besturen.

J




Robo Writer
— schreibt hier
und jetzt

Der Robo Writer kann zwar
an jeden Roboter ange-
schlossen werden, wir
haben uns hier aber fiir die
Vorderseite eines Roverbot
entschieden.

Zundchst muss ein Blei-
stift, Kugelschreiber, Pinsel
oder sonstiges Zeichengerat
mit Gummibdndern am
Roboter befestigt werden.,
Dabei ist zu beriicksichtigen,
dass dieses Modell
tatsidchlich zeichnet.

Der Roboter sollte auf ein
grofies Stiick Papier oder
Pappe gestellt werden.

Jedes Programm, das dem
Koboter Fahrbefehle gibt,
ldsst ihn auch zeichnen.
Mit angeschlossenem
Robo Ruler werden diese
Zeichnungen genauer,

LOS GEHT'S!

* Der Roboter soll einen
Kreis zeichnen.

** Der Stift ist so anzu-
bringen, dass er nach oben
und unten bewegt werden
kann; dann zeichnet der
Roboter nur, wenn er soll.
sos (fiir erfahrene SDK-
Anwender — sehr schwierig)
Der Lichtsensor soll iiber
ein Programm automatisch
kalibriert werden. Dazu
sind zundchst die durch-
schnittlichen Umgebungs-
werte zu berechnen. Danach
wird das Programm iiber
Vanablen statt liber absolute
Werte gesteuert.

Robo Writer - Ecris
ici et maintenant

Bien que tu puisses ce
modéle a n'importe quelle
invention, nous avons opté
ici pour l'avant d'un
Roverbot.

A l'aide de ruban adhésif,
attache un stylo, crayon,
pinceau ou n importe quel
autre instrument de dessin.
N'oublie pas que ce modéle
est congu pour dessiner.
Verifie que ton robot est
posé sur une grande feuille
de papier ou de carton
avant de démarrer ton
invention,

Tout programme capable
de déplacer ton robot
sera également capable
de le faire dessiner. Pour
réaliser des dessins plus
précis, connecte le Robo
Ruler & ton robot.

N

6

DECOLLE!

* Commande a ton robot
de tracer un cercle.

** Commande au stylo de se
lever et de s'abaisser pour te
permettre de dessiner
uniguement lorsque tu le
souhaites.

*s* (Pour les utilisateurs
SDK avancés, trés difficile)
Ecris un programme
permettant de calibrer
automatiquement le
détecteur de lumiére.
Commence d’'abord par
calculer la luminosité
moyenne de |'environne-
ment. Définis ensuite ton
programme de sorte qu'il
reagisse a des variables
plutdt qu'a des valeurs
absolues.

- wilt maken,
-.-—

ey

4
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Robo Writer - Op
het lijf geschreven

Dit model kan op elke
uitvinding worden aange-
sloten en is hier bevestigd
op de voorkant van een
Roverbot. Bevestig met
behulp van elastiekjes een
pen, potlood, penseel, of
een ander voorwerp
waarmee je kunt tekenen of
schrijven aan het apparaat.
Je kunt met dit model ook
tekenen, dus zorg ervoor
dat je robot zich op een
groot vel papier of een
groot stuk karton bevindt
voordat je je uitvinding
gebruikt.

Elk programma waarmee je
de robot kunt verplaatsen,
kan worden gebruikt om
de robot te laten tekenen.
Bevestig de Robo Ruler als
je nauwkeurige tekeningen

.
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AAN DE SLAG!
* Laat de robot een cirkel
tekenen,

*+ Laat de pen omhoog en
omlaag bewegen, zodat de
robot alleen tekent wanneer
jij dat wenst.

**+ (voor gevorderde SDK-
gebruikers, zeer moeilijk)
Schrijf een programma om
de lichtsensor automatisch
af te stemmen. Je moet
eerst het gemiddelde van
de omgeving berekenen.
Stel vervolgens het
programma in met variabelen
in plaats van absolute
waarden.
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Musical Sensors - ein Gefiihl fiir Tone

Mit diesem Modell kann der RCX ganz einfach in ein
Musikinstrument verwandelt werden.

é
O Musical Sensor - Réagir a la musique

Ce modéle permet de transformer tres simplement ton
RCX en instrument de musique.

'd
@ De Musical Sensors — De juiste toon

L Dit model biedt een hele eenvoudige manier om van je

RCX een muziekinstrument te maken.

-

o

Bei diesem Programm
entspricht jeder Touch
Sensor einem Ton.

Dans ce programme,
chaque détecteur de contact
k correspond a une note.

touch

®2 03

program creec B
4 note SengRo G 'I

J':
release

=

&

rl

touch

O2 @ 3

et

release

In dit programma
vertegenwoordigt elke

K tastsensor een noot.

®2 O3

kd B

press release



.. LOS GEHT'S!
* Mit Hilfe von Stack

Controllers ist ein Programm
zu schreiben, das mit drei
Touch Sensors sieben Téne
spielen kann.

** Fin Modell mit zwei
Berithrungssensoren und
einem Rotation Sensor
bauen und mit Hilfe von
Stack Controllers ein
Programm dafiir schreiben,
das, (ein oder mehr) Tdne
spielen kann.

*** (fiir erfahrene SDK-
Anwender) Ein Programm
schreiben, mit dem der
RCX die vorgespielten
Tonfolgen aufzeichnen

und wiedergeben kann.

Q Tipps und Tricks
- damit wird
alles leichter

Mit Hilfe des Try-Out-Tools
und der Taste View kann man
feststellen, was die Sensoren
gerade wahrnehmen.

N

Trucs et astuces -
Pas si compliqueé !

Le bouton View et |'outil
Essai sont trés utiles pour
déterminer ce que tes
détecteurs percoivent.

\. A

Die Taste View™

Nach Installation der
Firmware im RCX lassen
sich liber die Taste View die
Werte der Sensoreingdnge
Uberpriifen. Das geht
allerdings nur, wenn vorher
ein Programm lbertragen
und einmal gestartet wurde,
in das der entsprechende
Sensor eingebunden ist.
Fiir unser Beispiel benutzen
wir den Robo Ruler

(Rotation Sensor) und das
dazugehdrige Programm.

DECOLLE !

« Utilise les Stack
Controllers pour créer un
programme capable de
jouer 7 notes avec trois
détecteurs de contact.

** Cree un modeéle utili-
sant deux détecteurs de
contact et un détecteur de
rotation. Utilise les Stack
Controllers pour créer un
programme capable de
jouer 16 notes (ou plus).
s (Pour fes utilisateurs
50K avancés) Crée un
programme qui te permet
d'enregistrer et de rejouer
ce que tu joues.

~

Tips en trucs - Een tipje
van de sluier opgelicht

\]
AAN DE SLAG!

* Gebruik Stack Control-
lers om een programma te
maken waarmee 7 noten
kunnen worden gespeeld
met drie tastsensoren.

** Maak een model met
twee tastsensoren en een
rotatiesensor. Gebruik
Stack Controllers om een
programma te maken
waarmee 16 (of meer)
noten kunnen worden
gespeeld.

*¢+ (voor gevorderde
SDK-gebruikers) Maak een
programma waarmee alles
wat je speelt, kan worden
opgenomen en afgespeeld
door de RCX. J/)

Je kunt de knop View en het
hulpmiddel Try-out
gebruiken als je
wilt weten wat
de sensors

waarnemen.

\\]
Le bouton View*
Une fois le microprogramme
installé dans le RCX, tu
peux utiliser le bouton View
du RCX pour vérifier ce que
percoit un détecteur.
Toutefois, avant de |'utiliser,
tu dois avoir préalablement
téléchargé et exécuté au
moins une fois un programme
qui utilise le détecteur.
Pour cet exemple, nous
utiliserons le Robo Ruler
(détecteur de rotation) et
50N programme,

o

\]
De knop View*

Als de firmware voor je RCX
is geinstalleerd, kun je de
knop View van de RCX ge-
bruiken om sensorwaarden
te controleren. Voordat je
deze kunt gebruiken, moet je
eerst een programma down-
loaden dat gebruik maakt
van de sensor en moet je dit
programma tenminste één
keer uitvoeren. In dit voor-
beeld worden de Robo Ruler
(rotatiesensor) en het bijbe-
horende programma gebruikt.




Der RCX muss eingeschaltet und der
Robo Ruler an den Sensorausgang 2
des RCX angeschlossen sein. Jetzt die
schwarze Taste View betétigen und so
lange festhalten, bis der Pfeil im Display
auf den Eingang weist, an den der Rotation
Sensor angeschlossen ist. Werden nun
die Rdder des Roboters bewegt, dndern
sich die im Display angezeigten Zahlen,
Diese Zahlen entsprechen den vom
Sensor gelieferten Eingangswerten.

Nach dieser Vorbereitung kann der
Roboter mit dem Robo Ruler auf die
Testunterlage gestellt werden. Dazu
zunachst die Vorderkante des Roboters
an der 0-cm-Linie ausrichten, den Roboter
dann starten und wieder anhalten,
sobald er bei 40 cm angekommen ist.
Die im Display angezeigte Zahl wird
notiert und in den im Programm inte-
grierten Rotation Sensor Watcher ein-
getragen. Damit hat der Robo Ruler

gelernt, eine Strecke von 40 cm nach
Programmanweisung abzumessen.

Das Try-Out-Tool *

Ein weiteres Hilfsmittel zur Uberpriifung
von Sensoren ist das Try-Out-Tool. Fiir
unser Beispiel benutzen wir den Light
Bumper (Lichtsensor) und das dazuge-
hirige Programm.

Der RCX muss eingeschaltet und der
Light Bumper an den Sensorausgang 2
des RCX angeschlossen sein. Aufierdem
muss sich der RCX einerseits nahe am
Infrarotsender, darf sich aber anderer-
seits nicht zu nahe an der Tischkante
befinden.

Im RCX-Code auf das Try-Out-Tool
klicken. Dann auf den Light Sensor
Watcher-Block klicken, um die vom
Lichtsensor gemessenen Werte anzu-
zeigen. Diese Werteanzeige verdndert

sich, wenn der Light Bumper bewegt
wird. Um zum Beispiel den Lichtwert der
Wand zu ermitteln, ist der Light Bumper
dicht an die Wand heranzubringen. Der
Messwert wird im Fenster des Light
Sensor Watcher als niedriger Hellig-
keitswert eingetragen. Der Bereich fiir
Hhell" sollte bei der nachsten Zahl
beginnen. In unserem Beispiel lieferte
die Messung der Wand den Wert 46,
Die Bereiche des Light Sensor Watcher
sind also auf o bis 46 fiir ,,dunkel” und
auf 47 bis 100 fiir ,hell" eingestellt.

Mit diesen Werten kann man ein wenig
experimentieren, um die beste Einstel-
lung fiir den eigenen Raum zu ermitteln.
Die Werte dndern sich mit der Zimmer-
beleuchtung.

* Fiir weitere Informationen konsultiere
das Benutzerhandbuch zum Robotics
Invention System, Version 1.5.

Vérifie que le RCX est sous tension et
que le Robo Ruler est connecté au port
détecteur 2 du RCX. Appuie sur le
bouton View noir du RCX jusqu'a ce
que la fleche dans la fenétre d'affichage
pointe vers le port d'entrée du détecteur
de rotation. Tourne les roues du robot.
A mesure qu'elles tournent, les chiffres
changent dans la fenétre d'affichage.
Ces chiffres indiguent ce que pergoit le
déetecteur.

A présent, place ton robot et le Robo
Ruler sur le Test Pad. Positionne sa face
avant sur la ligne correspondant a o cm.
Appuie sur Run puis arréte le robot au
bout de 25 cm. Note le chiffre indiqué
dans la fenétre d'affichage et entre-le
dans le Rotation Sensor Watcher de ton
programme, Le programme peut mainte-
nant laisser le Robo Ruler mesurer 25 cm.

L'outil Essai *

L'autre moyen de vérifier le fonctionne-
ment des détecteurs est d'utiliser I'outil
Essai, Pour cet exemple, nous utiliserons
le Light Bumper (détecteur de lumiére)
et son programme.,

Vérifie que le RCX est sous tension et
que le Light Bumper est connecté au
port détecteur 2 du RCX. Vérifie égale-
ment que le RCX est prés de |'émetteur
infrarouge, mais qu'il n'est pas a
proximité d'un rebord de table.

En code RCX, clique sur l'outil Essai.
Clique ensuite sur le bloc Light Sensor
Watcher pour controler ce que pergoit
ton détecteur de lumiere. A mesure que
tu déplaces le Light Bumper, les données
transmises par le détecteur changent a
I'écran de |'ordinateur. Pour connaitre la

~

valeur de luminosité de ton mur, place
le pare-chocs prés du mur. Entre cette
valeur dans la fenétre Light Sensor
Watcher pour définir la plage d'obscurité,
La fenétre Bright commence a la valeur
suivante. Dans cet exemple, la valeur de
luminosité du mur est de 46. Cela signifie
que dans le Light Sensor Watcher, la
plage d'obscurité est comprise entre o
et 46 et que la plage de clarté est
comprise entre 47 et 100.

Fais des expériences avec ces chiffres
pour trouver le meilleur réglage pour la
piéce dans laguelle tu te trouves.

Ces chiffres varient en fonction de la
luminosité de la piéce.

* Consulte le manuel d'utilisation du
Robotics Invention System 1.5 pour
obtenir plus d'informations.

J

Controleer of de RCX is ingeschakeld en of
de Robo Ruler is aangesloten op sensor-
poort 2 van de RCX. Druk op de zwarte
knop View op de RCX tot de pijl in het
weergavevenster de ingangspoort met de
rotatiesensor aanwijst. Draai aan de wie-
len van je robot. Terwijl je aan de wielen
draait, veranderen de getallen in het weer-
gavevenster. Dit zijn de sensorwaarden.

Plaats nu de robot met de Robo Ruler
op de Test Pad. Lijn de voorkant uit met
behulp van de lijn voor 0 inch. Druk op
Run en stop vervolgens de robot als
deze 10 inch heeft bereikt. Noteer het
getal in het weergavevenster en voer dit
in de Rotation sensor Watcher (rotatie-
sensarcontrole) van je programma in. Je
kunt het programma nu gebruiken om
de Robo Ruler een afstand van 10 inch
k. te laten meten.

Het hulpmiddel Try-out *

Je kunt de sensors ook controleren met
het hulpmiddel Try-out. In dit voorbeeld
worden de lichtbumper (lichtsensor) en
het bijbehorende programma gebruikt.

Controleer of de RCX is ingeschakeld en
of de lichtbumper is aangesloten op
sensorpoort 2 van de RCX. Zorg ervoor
dat de RCX zich in de buurt van de
infraroodzender en niet te dicht bij de
rand van de tafel bevindt.

Klik in de RCX-code op het hulpmiddel
Try-out. Klik vervolgens op het blok Light
Sensor Watcher (lichtsensorcontrole)
om de waarden van je lichtsensor weer
te geven, Als je de lichtbumper verplaatst,
veranderen de sensorwaarden op je
computerscherm. Als je de lichtwaarde
van de muur wilt meten, plaats je de

N

bumper dicht bij de muur. Voer dit getal
in het Light sensor Watcher (lichtsensor-
controle) venster voor getallen voor
donker in. Het Bright-venster moel
beginnen met het eerstvolgende getal.
In dit voorbeeld is de waarde van de
muur 46. Dit houdt in dat in de Light
sensor Watcher (lichtsensorcontrole)
het bereik voor donker O tot en met 46
omvat en dat het bereik voor licht 47 tot
en met 100 omvat.

Je kunt met deze getallen experimen-
teren om het juiste evenwicht voor je
kamer te vinden. Deze getallen verande-
ren als het licht in de kamer verandert.

* Zie de gebruikershandleiding bij
Robotics Invention System 1.5 voor
meer informatie.
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