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1. Willkommen bei der COPA-DATA Hilfe

ALLGEMEINE HILFE

Falls Sie in diesem Hilfekapitel Informationen vermissen oder Wiinsche fiir Erganzungen haben, wenden
Sie sich per E-Mail an documentation@copadata.com.

PROJEKTUNTERSTUTZUNG

Unterstlitzung bei Fragen zu konkreten eigenen Projekten erhalten Sie vom Support-Team, das Sie per
E-Mail an support@copadata.com erreichen.

LIZENZEN UND MODULE

Sollten Sie feststellen, dass Sie weitere Module oder Lizenzen bendétigen, sind unsere Mitarbeiter unter
sales@copadata.com gerne fiir Sie da.

2. zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS

Das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS ermoglicht die Programmierung von LEGO
MINDSTORMS NXT 2.0 und MINDSTORMS EV3 Bricks. Programme werden in zenon Logic erstellt und auf
dem LEGO Controller mit straton ausgefiihrt. zenon Logic ist eine in zenon integrierte IEC 61131-3
Programmierumgebung.



Diese Anleitung fiihrt durch Installation und Programmierung fiir die Automatisierung eines LEGO
MINDSTORMS NXT 2.0 oder MINDSTORMS EV3 Bricks mit zenon. In dieser Dokumentation sind nur
Informationen in Bezug auf den Betrieb mit zenon Logic/straton enthalten. Grundlegende Informationen
zu Programmierung und Betrieb von LEGO MINDSTORMS Objekten entnehmen Sie der LEGO
Dokumentation.

Samtliche noétige Software ist auf dem Installationsmedium fiir zenon Science Package for LEGO
MINDSTORMS enthalten. Dieses Paket enthalt keine Hardware und keine Bauteile oder Steuerungen der
Firma LEGO.

Fiir die Projektierung von LEGO Hardware mit zenon verwenden Sie folgende Software:
» zenon: Software zum Beobachten und Steuern, die das integrierte zenon Logic enthalt.

» zenon Logic Workbench: Programmierumgebung fiir Programme, die auf der eingebetteten
straton Firmware laufen.

» straton: Firmware flir den LEGO Controller.

Auf dem Installationsmedium finden Sie alle nétigen Applikationen und Informationen. Diese sollten
bereits in lhrem zenon Ordner am PC angelegt sein. Die wichtigsten Ordner:

» FIRMWARE: Dieser Ordner enthélt die Firmware, die Sie mit dem LEGO Firmware Loader auf
lhren LEGO MINDSTORMS Controller laden kdnnen.

» USB_DRIVER: Dieser Ordner enthdlt die INF-Datei fur den USB-auf-Seriell Treiber.

Y Info

LEGO, MINDSTORMS, NXT und EV3 sind Marken und Produkte der Firma LEGO.



3. zenon Science Package for Lego MINDSTORMS 2.0

Das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS 2.0 ermoglicht die Programmierung von LEGO
MINDSTORMS NXT 2.0 Objekten. Programme werden in zenon Logic erstellt und auf dem LEGO
Controller mit straton ausgefihrt. zenon Logic ist eine in zenon integrierte IEC 61131-3
Programmierumgebung.

3.1 Installation

Fiir dem Einsatz des zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS bendtigen Sie:
» zenon ab Version 7.00 SPO

» Firmware (auf Seite 9) fur den LEGO Controller

Falls Sie bereits zenon 7.00 oder héher auf Ihrem Rechner installiert haben, verfiigen Sie auch tber eine
Lizenz flir den Einsatz des zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS. Falls Sie zenon noch nicht
installiert haben, installieren Sie die zenon Version vom Installationsmedium (auf Seite 7). Es handelt
sich dabei um eine eingeschrankte Lizenz (auf Seite 7) fur den Einsatz mit LEGO MINDSTORMS 2.0.

3.1.1 zenon installieren

Um zenon in der jeweils aktuellen Version zu installieren:
Verbinden Sie das Installationsmedium mit dem Rechner.
Falls die Installation nicht automatisch startet, wahlen Sie start.exe.

Wahlen Sie zenon 8.00.

N

Folgen Sie den Anleitungen des Installationsassistenten.

Hinweis: Falls Sie bereits (iber eine zenon Version ab 7.00 verfiigen, ist keine Installation notwendig.

zenon Science Package Lizenz

Das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS 2.0 ist in der zenon Standardlizenz enthalten.
Wird diese Version auf einem System ohne zenon installiert, |4duft es mit einer zenon Science Package
Lizenz. Mit dieser Lizenz kdnnen im Rahmen der lizenzierten Module auch zenon Projekte erstellt und
bearbeitet werden.

Diese Lizenz beinhaltet:

» 128 Variablen



» Erweiterter Trend Starter Edition
» Archivserver Starter Edition

» VBA

» zenon Logic Workbench

» straton Firmware

Hinweis: Diese Lizenz ist 90 Minuten lauffahig. Danach muss der Editor beendet und neu gestartet
werden.

3.1.2 Demo-Projekte

Im COPA-DATA Forum (www.copadata.com/forums (http://www.copadata.com/forums)) erhalten Sie
auch zwei Demoprojekte:

» MINDSTORMS_DEMO: Gibt Ihnen einen Uberblick iiber Sensoren und Controller. Benutzen Sie
dieses Projekt, um sich mit LEGO MINDSTORMS 2.0 und dessen Programmierung vertraut zu
machen.

» LEGO_DEMO_SHOOTERBOT: Ein Beispielprojekt fiir den Shooterbot. Sie kdnnen es nach
Belieben an Ihre Bediirfnisse anpassen.

Laden Sie den Arbeitsbereich mit den beiden Projekten in zenon:
1. flhren Sie einen Rechtsklick auf den aktuellen Arbeitsbereich aus
2. wabhlen Sie im Kontextmenii Arbeitsbereich -> Sicherung riicklesen...
3. navigieren Sie zur Arbeitsbereichssicherung auf der dem Installationsmedium (*.wshb)
4

wahlen Sie Datei aus und klicken Sie auf OK

Um die Projekte zu 6ffnen:
1. navigieren Sie im Arbeitsbereich zum Knoten zenon Logic (IEC 61131-3)
2. wahlen Sie den Knoten mit einem Linksklick aus
3. wahlen Sie das Projekt mindstorms
4

klicken Sie auf das Symbol éffnen in der Symbolleiste oder fiihren Sie einen Doppelklick auf das
Projekt aus, um das Projekt in der zenon Logic Workbench zu 6ffnen


http://www.copadata.com/forums

3.1.3 Firmware installieren

Um lhr LEGO MINDSTORMS 2.0 mit zenon nutzen zu kdnnen, missen Sie die straton Firmware auf den
Controller laden. In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie:

» straton Firmware auf den Controller laden

» bereits vorhandene (auf Seite 10) straton Firmware updaten oder bereits existierende andere
Firmware ersetzen

» eine USB-Verbindung (auf Seite 11) mit dem COPA-DATA USB-Treiber zum Controller herstellen

» eine Bluetooth-Verbindung (auf Seite 12) zum Controller herstellen

STRATON FIRMWARE AUF DEN CONTROLLER LADEN

Um die straton Firmware auf den LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Controller zu laden, bendétigen Sie die
LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Software, die Sie mit Ihrem LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 erhalten haben.

& Achtung

Befindet sich bereits eine andere Firmware auf dem Controller, als die von LEGO
gelieferte, beachten Sie die Vorgehensweise im Abschnitt Umgang mit bereits
existierender Firmware (auf Seite 10).

Um die Firmware zu laden:
1. Starten Sie die LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Software.

2. Wahlen Sie im Meni Tools -> Update NXT Firmware.

3. Achten Sie auf das korrekte Format: *.rfw.
Sollte die Dateiendung noch auf *.bin lauten, andern Sie diese auf *.rfw.
Die Datei heilSt mit Stand zenon 7.20: STRATON_NXT_103_2011_08_10.rfw.
Sie finden diese auf dem Installationsmedium im Pfad AdditionalSoftware\Science
Package - Firmware\NXT2.

4. Klicken Sie auf die Schaltflache Browse.



5. Wahlen Sie den Ordner mit der Firmware.

[5] Update NXT Fimware [

Last denanlsadud Firmuars: LEGO MINDSTORMS MIT Fimmwars v1.05

5 Grine Updunes [ S ]
5 avatatle Frmare s

B

Look INEINITsEamn

I [ R—
Brogree

6. Starten Sie den NXT Controller.
Driicken Sie dazu die orange-Taste.

7. Verbinden Sie den Controller (iber USB mit dem PC.

8. Klicken Sie auf die Schaltflache Download, um die Firmware auf den Controller zu laden.

[2]] Update NXT Firmware —— Fenh
R —
Last downloaded frrmware: LEGO MINDSTORMS KXT Frmwars v1.05
Wl B crine uscane: [ G= |

Vehicle:

(5] Avaiatie Femware Fien b Quicks

‘ Rnimals

Humane

9. Entfernen Sie das USB-Kabel.

10. Der Controller startet mit der aktualisierten Firmware

Y Info

Um die geladene straton spdter upzudaten oder wieder durch Firmware von LEGO zu
ersetzen, folgen Sie den Anweisungen im Abschnitt Umgang mit bereits
existierender Firmware (auf Seite 10).

3.14 Umgang mit bereits existierender Firmware

Befindet sich bereits Firmware, die nicht von LEGO stammt, auf dem Controller, muss dieser in den
Firmware-Load-Mode versetzt werden, um andere Firmware installieren zu kénnen. Dieser Modus wird

10



auch bendtigt, wenn die straton Firmware upgedatet oder wieder LEGO Firmware geladen werden soll.
Um den Controller in den Firmware-Load-Mode zu versetzen:

1. Dricken Sie gleichzeitig mindestens 5 Sekunden lang bis Sie ein leises Klicken horen

e die orange Starttaste und

e den Rest-Knopf auf der Gerateriickseite.
Den Rest-Knopf erreichen Sie am besten mit einem spitzen Gegenstand.

2.

3. Der NXT Controller startet im Firmware-Load-Mode . Sie horen ein regelmaRiges Gerdusch.

4. Starten Sie den Download der gewlinschten Firmware.
Dazu muss eine Verbindung per USB (auf Seite 11) oder Bluetooth (auf Seite 12) hergestellt
werden. Flr die USB-Verbindung zu zenon/straton wird der COPA-DATA Treiber bendtigt.

A Achtung

Der Firmware-Load-Mode kann nur mit dem Download einer Firmware beendet
werden.

USB-Verbindung ohne LEGO Firmware

Wenn die benutzte Firmware nicht von LEGO stammt, muss eventuell der entsprechende Treiber
installiert werden. Der USB Controller wird in diesem Fall bei der Verbindung zum PC nicht erkannt. Um
die USB-Verbindung herzustellen:

Offnen Sie die Systemsteuerung -> System -> Geratemanager.
Fihren Sie einen Doppelklick auf Unbekanntes Gerat aus.

Klicken Sie in der Registerkarte Treiber auf Treiber aktualisieren.

W nNoe

Der Dialog zur Treiberauswahl wird geoffnet.

11
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3.15

Waihlen Sie Auf dem Computer nach Treibersoftware suchen.

Wahlen Sie den Ordner aus, in dem sich die Datei Mindstorm_straton.inf befindet.

Eine Warnung bezlglich des Treiberherstellers wird angezeigt.
Wahlen Sie Treiber dennoch installieren.

Das Gerat kann nun tGber USB kommunizieren.

Bluetooth-Verbindung zum Controller herstellen

Falls der PC liber einen Bluetooth-Port verfiigt, kann die Verbindung zum Controller auch via Bluetooth

hergestellt werden. Um Bluetooth fiir die Verbindung zwischen PC und Controller zu konfigurieren:

1.

© © N o

Schalten Sie den LEGO Controller durch Driicken der orangen Taste ein.

Driicken Sie erneut die orange Taste.

Wahlen Sie mit der rechten grauen Pfeil-Taste Settings aus.

Bestatigen Sie Auswahl durch Driicken der orangen Taste.

Navigieren Sie mit Hilfe der grauen Tasten ins Meni fur Bluetooth-Einstellungen.
a) Schalten Sie Bluetooth ein.

b) Vergeben Sie einen Bluetooth-Namen.

c) Setzen Sie den Bluetooth-Status auf visible.

d) Klicken Sie die dunkelgraue Taste, um das Bluetooth-Menii zu verlassen.
Wechseln Sie ins Menii Connections.

Wahlen Sie mit Hilfe der grauen Tasten Bluetooth aus.

Jetzt kann der Controller iber Bluetooth gefunden werden.

Offnen Sie den Bluetooth Gerdtemanager auf dem PC.

a) Wabhlen Sie Gerat hinzufiigen.

b) Windows sucht nach sichtbaren Bluetooth-Geréaten.

12



10.
11.

3.2

c) Wahlen Sie aus der Liste Ihren MINDSTORMS NXT Controller aus und klicken Sie auf Weiter.

d) Der MINDSTORM Controller verlangt die Eingabe eines Passworts fir die Herstellung der
Verbindung:
1234_ wird vorgeschlagen. Bestatigen Sie das Passwort mit Driicken der orangen Taste.

e) Dasim MINDSTORMS 2.0 Controller definierte Passwort muss auch am PC eingegeben
werden.

f) Klicken Sie auf Weiter.
Die Verbindung wird hergestellt und die Treiber werden installiert.

Fihren Sie einen Doppelklick auf das erstellte Bluetooth-Gerét aus.

Sie sehen das installierte Gerat und den zugewiesenen COM-Port. Mit diesem COM-Port
verbinden Sie die zenon Logic Workbench oder zenon mit dem stratonNG-Treiber.

Um den Port anzupassen:

a) Klicken Sie auf Eigenschaften.
b) Klicken Sie auf die Schaltfliche Erweitert.

c) Andern Sie die Portnummer entsprechend Ihren Wiinschen.

Verbindung zwischen zenon Logic und straton herstellen

Um eine Verbindung zwischen zenon Logic und straton herzustellen:

1.

Starten Sie zenon. Das Projekt MINDSTORMS wird geo6ffnet.

Sollte ein anderes Projekt oder ein anderer Arbeitsbereich ge6ffnet werden, 6ffnen Sie den
Arbeitsbereich flr das Projekt iber das Kontextmend fiir den Arbeitsbereich.

Mochten Sie ein neues Projekt erstellen:

a) wabhlen Sie Datei -> Projekt neu

b) erstellen Sie ein neues zenon Logic Projekt indem Sie nach einem Rechtsklick auf den Knoten
zenon Logic im Projektbaum zenon Logic Projekt neu... wahlen

Offnen Sie das zenon Logic Projekt mit Doppelklick in der Workbench.

13



Klicken Sie in der zenon Logic Workbench auf Tools -> Kommunikations-Parameter.
Fenster Hilfe

% Optionen...

HTML-Dokument erstellen...
Monetering Applikation erstellen...
Historie...

Globaler Binding Editor

Projekte vergleichen

®mse

Kommunikations-Parameter...

Runtime Parameter 3

Importieren...

Exportieren...
Programm konvertieren 4

Automationsscript..,

Der Dialog Optionen wird mit der Registerkarte Debug zur Konfiguration der Verbindung
geoffnet.

Klicken Sie auf die Schaltflache ..., um den Dialog fiir die Einstellungen fir die serielle
Kommunikation zu 6ffnen.

Kemmunikationsparameter

" Ethemet TCPAP L
IP Adresse: Abbrechen
Port: Hie

+ Serielle Yerbindung

i
il

PC Part: Com1 -
Baudrate: 15200 hd
Paritat: Keine -

S

Stoppbits:




3.2.1

Konfigurieren Sie die serielle Einstellung passend zu den Einstellungen fir den LEGO Controller.

Hinweis: In diesem Dialog sind nur die COM-Ports 1 bis 4 auswahlbar. Sie kdnnen jedoch im
Dialog Optionen, Registerkarte Debug, den COM-Port direkt in das Feld

Kommunikationsparameter eintragen.

Optionen ==
' Zielsystem | Runtime | Compder | Download Debug | Online Change | “C*14 ] *|
|c:\ProgramData\COPA DATA\SQL2008R2\ac 39 lied- A73-dcebbdda-eeT: ~ |

Kommunikationsparameter
[EERE(10) ]
[TS Runtime LI

Simudation for alle Projelde)
[ Simulateor immer im Kalstart Modus starten

Verbunden mit Rurtime §ur alle Projekts)

™ Bestatigen vor dem Stoppen der Applikation

™ Bestatigen vor Download

™ Bestatigen vor Online-Change
Beim Starten der Runtime fur alle Projekte)

* Vorschlag im “Kaktstart"-Modus zu starten

" Vorschlag mit geladenen RETAIN Variablen zu startten
Misc

[™ User-Aktionen wahrend Test aufzeichnen

Log-Datei anzeigen... |

[~ Aways open this tab

OK | Abbrechen |  Hie |

Damit haben Sie Verbindung zwischen zenon Logic und straton konfiguriert.

NXT Treiber in zenon Logic hinzufliigen

Um den NXT Treiber in zenon Logic einzufligen:

1.

Flihren Sie im Projektbaum der zenon Logic Workbench einen Doppelklick auf

Feldbuskonfiguration aus.

15



2. Klicken Sie im Fenster I/O Treiber auf das Symbol oder den Befehl im Kontextmeni fiir
Konfiguration einfiigen.

B — = — ——
Ve Edt View memt Promct Took Window Hep

a2 3B MA&%NE D B'ad

[} Nane

3. Der Dialog zur Konfiguration wird gedffnet.

Add Configuration [
[ Choose & conliguration = II ]
[Fodicher CF Frofibus z
Hitseher SYDON configurstion Cancel

Hisehsr SYCON configurstion [ureveral]
Hitzcher SYDON net configuation (L]
|EC BOST0 Slave

|EC 61850 Clant

|EC B1850 Serves incl GOOSE
Irberbus-S

kLt stonms 0

MODBUS Master protocol

MODBUS Slave protocol

PROFINET 10 controller

FROFINET 10 device

Solthet ProtbusDP

shiaton bo 2enon Runtme connechon
Wiago 75387 10-System / Thnki0)
Wago Lin: Controber

Widerislephan slandard - Chert

Win32 Shared memony

Flewr -

4. Wabhlen Sie LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.
5. Essind drei Abschnitte vorhanden:

e NXT (Status)

e Drives

e Sensors

Klick auf das Pluszeichen (+) vor dem Abschnitt 6ffnet Teilbereich. Fiir jeden dieser Abschnitte
lassen sich sehr einfach vordefinierte Variablen erstellen.

VARIABLEN ERSTELLEN

Erstellen Sie die bendtigten Variablen:

16



1. Fihren Sie einen Rechtsklick auf den Zweig NXT, Drives oder Sensors aus.

L
adow  Help
9 3 Mk %We A B

{8 7 ©8 LEGO Mindstcems NXT 20
& 0
"8 Ststur
& Doves
"B Pot A
"B Pt B
"B Pt C
B Sensors
"8 Pet
“8 Pt 2
“8 Pt 3

8 — |

0P| O B

e v —
Name Eind... Bt number
M, FindNext

B losent Configuration..

o Insegt Vasiable..
B¢ Sort symbols
3% Gnd (<)

Create vanables

2. Wabhlen Sie im Kontextmen( Create variable.

DRIVES
Es existieren zwei Versionen: easy und advanced. Fir den Einstieg wahlen Sie am besten easy und dann

Create variable. Mehr {iber die Verwendung von Advanced Variables lesen Sie im Abschnitt
Verwendung komplexer Variablen (auf Seite 41).

SENSORS

Bevor Sie im Abschnitt Sensors eine Variable erstellen, missen Sie im Feld Type einen Sensortyp
auswahlen. Dazu fiihren Sie einen Doppelklick auf das Feld Value aus.

- —
O Ma%e D Fad

& = O LEGO Vircrorms T 20 Harm
B 121 1

D STATUS_BETTERWOLTAGE
@ STATUS_BATTERITETATE
& SEATUS BLUETOTHSTATE
@ STATUS LSHSTATE

B STATUS FECRAREALE
& STATUS ERRDA

=.—-UH
-l

ddddfadadd?

77728333

17



KONFIGURATIONSBEISPIEL:

3.2.2

NXT Controller verbinden

Um den NXT Controller zu verbinden:

1.

Wahlen Sie am Controller USB als Verbindungsmedium:
a) Driicken Sie die orange-Taste.

b) Navigieren Sie mit den grauen-Tasten zum Menl Settings und 6ffnen Sie es mit Druck auf
die orange-Taste.

¢) Wabhlen Sie Connection.

d) Wabhlen Sie USB.
(Falls Sie Uber Bluetooth verbinden mochten, wéhlen Sie hier Bluetooth aus.)

Kompilieren Sie das zenon Logic Projekt:

a) Fuhren Sie einen Rechtsklick auf mindstorms im Projektbaum aus.
b) Waihlen Sie im Kontextmen(i Projekt kompilieren.

Gehen Sie online:

a) Wahlen Sie im zenon Logic Menl Projekt den Eintrag Online aus.

b) Die Abfrage fir den Download wird geoffnet:

Mo application [
Do-you want to download the application now?
i Yes I HNo

c) Klicken Sie auf Yes.

18



4. Das Projekt ist online und Sie kénnen verfolgen, wie die Sensoren Werte einlesen.

3.2.3  Controller Grundeinstellungen

BASISKONFIGURATION

1. Konfigurieren Sie die Kommunikationseinstellungen (Details siehe folgender Abschnitt:
Settings).

2. Aktivieren oder deaktivieren Sie Bluetooth (Details siehe folgender Abschnitt: Connection).

3. Bei aktivem Bluetooth: Vergeben Sie einen einzigartigen Namen fiir die
Bluetooth-Kommunikation.

BEDIENUNG

EINSCHALTEN

Um den Controller einzuschalten, driicken Sie die orange-Taste.

MENU-NAVIGATION

» Meni 6ffnen: Driicken Sie die orange-Taste.
» Meni schlieBen: Driicken Sie die dunkelgraue-Taste.

» Im Mendl navigieren: Driicken Sie die linke oder rechte graue Pfeil-Taste. Mit der orangen-Taste
wahlen Sie einen Menleintrag aus. Um ein Untermeni zu verlassen, ohne zu speichern, driicken
Sie die dunkelgraue-Taste.

AUSSCHALTEN

1. Wahlen Sie im Hauptmeni Turn off und driicken Sie die orange-Taste.

19



2. Waihlen Sie eine Option aus:

a) Save: Sichert alle Einstellungen auf den Flash-Speicher und beendet den Controller. Damit
werden die aktuell geladene straton Anwendung, die Retain-Data und die Konfiguration
(Connection, Volume) auf den Flash-Speicher gespeichert.

b) Don't save: Schliel3t die Anwendung ohne Daten oder Konfiguration auf den Flash-Speicher
zu sichern.

c) cCancel: Das SchlieRen wird abgebrochen und das Hauptmenii ge6ffnet.

Beim nachsten Start werden die zuletzt gesicherten Daten (straton Anwendung, Retain-Data etc.)
geladen.

STRATON MENU

Mit dem straton Men konnen Sie die geladene straton Applikation starten oder stoppen. Um das Meni
zu 6ffnen, wahlen Sie im Hauptmen den Eintrag straton .

STATISTICS
Statistics zeigt lhnen Informationen uber die aktuell laufende Applikation. Um die entsprechenden
Daten anzuzeigen, wahlen Sie im Hauptmeni den Eintrag Statistics. Sie sehen:

» den Namen der geladenen Applikation

» GroRe des Codes in kB

» die DatenbankgréRe in kB

» die Ausfihrungszeit des straton Zyklus

» die Zyklus-Latenz in Mikrosekunden

MENU SETTINGS

In diesem Men konfigurieren und sehen Sie:
» Versions: Information zur verwendeten Version.

» Bluetooth: Aktivierung oder Deaktivierung von Bluetooth. Name und Kontakte kdnnen verwaltet
werden.

e Name: Geben Sie einen Namen fiir das Bluetooth Gerat an. Der Name sollte im
Bluetooth-Netz einzigartig sein.

e On/Off: Aktiviert/deaktiviert Bluetooth am Controller.
e Visibility: Legt fest, ob das Gerat flir andere Bluetooth-Gerate sichtbar ist.

e Search: Startet Suche nach Bluetooth-Geraten. Um ein Gerat zu den Bluetooth-Kontakten
hinzuzufiigen, wahlen Sie es aus der Liste der gefundenen Geréate aus.
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e Contacts: Kontakte verwalten. Sie konnen Kontakte (Gerate, die sich verbinden dirfen)
entfernen oder Verbindungen (z. B. zum Pairen) herstellen.

CONNECTION

Auswahl der Verbindung, die vom straton Kommunikationsserver benutzt werden soll. Diese
Verbindung wird fiir die Kommunikation mit der zenon Logic Workbench benutzt. Der
Kommunikationsserver beinhaltet auch einen MODBUS Slave. Auch der zenon Treiber fiir straton mu
mit dem Kommunikationsserver verbunden werden. Maogliche Einstellungen sind:

» USB
» Bluetooth: eingehende Bluetooth-Verbindung

» RS-485: RS-485 Port mit den Parametern 115200, E, 8, 1

SS

Achtung: Die Verwendung von RS-485 deaktiviert den Sensor-Port 4. Beachten Sie auch, dass

das straton Kommunikationsserver Protokoll nur Point-to-Point verwendet werden kann.

» None: Der Kommunikationsserver wird nicht verwendet.

VOLUME

Definiert die Lautstarke der eingebauten Lautsprecher. Moégliche Werte sind 0 bis 4, wobei gilt:
» 0:abgeschaltet

» 4: Maximum

3.3 straton Anwendungen fiir NXT entwickeln

Fiir straton Anwendungen auf LEGO MINDSTORMS 2.0 gelten folgende Einschrankungen:

STRATON RUNTIME:

» MaximalgroRe fiir Code: 26 kB
» MaximalgroRe der straton Datenbank: 20 kB

Hinweis: GroRe des Codes und der Datenbank kénnen im Menl Statistics Uberpriift werden.

ZENON LOGIC WORKBENCH

» Es kodnnen nur die COM-Ports 1 - 9 verwendet werden. Wurde einem USB-Gerat oder einem
Bluetooth COM-Port eine hdhere Portnummer als 9 zugewiesen, muss dies manuell auf eine
Portnummer kleiner als 10 konfiguriert werden.

21



» Inder Workbench kénnen nur die Ports COM1 — COM4 ausgewdhlt werden. Es konnen allerdings
Portnummern direkt in den Parameterstring eingetragen werden, z. B. COM9:19200,N,8,1.
(Siehe auch Abschnitt Verbindung zwischen zenon Logic und straton herstellen (auf Seite 13).)
Hinweis: Bei einer USB- oder Bluetooth-Verbindung gentigt die Angabe des Ports, z. B. COM5

Y Info

Generelle Informationen zur Programmierung von LEGO MINDSTORMS NXT 2.0
entnehmen Sie der LEGO Dokumentation.

3.3.1 NXT Kommunikation-Ports benutzen

NXT Objekte enthalten drei Kommunikation-Ports, die von der straton Anwendung angesprochen
werden kdnnen.

Uber das Menii Settings (auf Seite 19) wird eine dieser Verbindungen fiir den Kommunikationsserver
ausgewahlt. Diese Verbindung kann dann nicht mehr aus der straton Anwendung heraus (z. B. von
einem MODBUS Master oder einem Funktionsblock) benutzt werden. Wurde allerdings eine MODBUS
Slave Konfiguration hinzugefiigt, kann ein MODBUS Slave den hier konfigurierten Port benutzen.

Weitere Informationen (iber die Nutzung des seriellen Ports im straton Programm und Uiber den
MODBUS 1/0 Treiber finden Sie in der zenon Logic Dokumentation. Driicken Sie dazu in der Workbench
die F1-Taste oder benutzen Sie das Menii Hilfe.

Alle Ports, die nicht vom Kommunikationsserver benutzt werden, kdnnen von der straton Anwendung
verwendet werden und werden wie im Folgenden beschrieben angesprochen:

usB

Uber den USB-Port kann der NXT Baustein mit einem PC verbunden werden. Vom PC wird NXT als
serielle Verbindung erkannt.
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Von der straton Anwendung kann der USB-Port angesprochen werden, indem USB als COM-Port
ausgewahlt wird.

p \
MODBUS Master Port [
" MODBUS on Ethemet S I
Address: Cancel
Port:
Pratocol: F
@ Serial MODBUS-RTU

—_—
Com, port: IUSG:

Delay between requests

Delay (ms): |0

¥ Try to reconnect after communication error
¥V Manage dagnostic info for slaves

L

Bluetooth

Der Bluetooth-Port kann auf zwei Arten verwendet werden:

1. Fur eingehende Verbindungen:
Dabei wird die Verbindung von einem Remote-Gerat aufgebaut, z. B. einem PC. In diesem Fall
genligt die Zeichenfolge BT, um den Bluetooth-Port zu benutzen.

2. Fir ausgehende Verbindungen:
NXT wird konfiguriert, um eine Verbindung zu einem anderen Bluetooth-Gerat aufzubauen, zum
Beispiel eine anderes NXT Objekt. In diesem Fall benutzen Sie eine Zeichenfolge, die mit BT
beginnt und mit dem Namen des Gerats endet, zum Beispiel: BT:NXT.
Hinweis: Das anzusprechende Gerdt muss bereits in den Bluetooth-Kontakten enthalten sein.
Um ein Gerat manuell zu den Kontakten hinzuzufiigen, starten Sie die Suche (auf Seite 19) und
stellen Sie die Verbindung einmal manuell her. Beim ersten Kontakt ist eventuell Pairing notig.

RS-485 Port (seriell)

NXT Objekte enthalten auch einen seriellen RS-485 Port. Dieser wird allerdings mit dem Sensor 4 geteilt.
Es kann also nur der Port oder nur der Sensor verwendet werden.

Der RS-485 Port wird (iber die Zeichenfolge HS angesprochen. Damit wird der Port standardmaRig mit
folgenden Parametern gedffnet:

» Baudrate: 115200 Bit/s
» Parity: even

» DataBits: 8
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» StopBit: 1

PARAMETER ANPASSEN

Wenn Sie die Kommunikationsparameter anpassen mochten, fligen Sie diese nach dem Doppelpunkt,
getrennt durch Kommata, ein. Die Reihenfolge:

» Baudrate in bits/s

» Parity: N (none), E (even), 0 (odd), M (mark) and s (space)
» Data Bits

» Stop Bit

Zum Beispiel: HS:19200,N,8,1

Hinweis: Wenn Sie den RS-485 Port mit MODBUS oder dem straton Protokoll benutzen, setzen Sie Data
Bits immer auf 8.

Feldbus

Mit straton NXT kann auch die MODBUS Slave and MODBUS Master Konfiguration verwendet werden.
Informationen zu MODBUS finden Sie in der zenon Logic Dokumentation. Driicken Sie dazu in der
Workbench die F1-Taste oder benutzen Sie das Men Hilfe. Die Nutzung der NXT Sensoren und
Motor-Ports konfigurieren Sie in der LEGO LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Konfiguration.

B 1 LEGO Mindstorms NXT 2.0
B e
[ Status
g STATUS_BATTERYWOLTAGE
= d STATUS_BATTERYSTATE
@ STATUS_BLUETOOTHSTATE
@ STATUS_USBSTATE
t STATUS_RECHARGEABLE
b @ STATUS_ERROR
o® Dirives
B 0 Pot
@ FORT_&_AUTOSFEED
g PORT_A_TACHOCOUNT
B Pat®
0 PoutC
= Senzors
B Poit 1: Touch senzor
@ PORT_1_VALUE
B Post 2 Urasonic serses
@ PORT_2_ VALUE
@ PORT_2_INVALID
B Port 3 Light sensor [active]
g PORT_3_VALUE
@ PORT_I_INVALID
B Pot 4 Colour sensor
oy FORT_4_VALUE
@ PORT_4_RED
@ PORT_4_GREEN
g PORT_4_BLUE
g PORT_4_GRaY
@ PORT_4_INVALID
d PORT_4_COLOR
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Status Variablen

Folgende Statusvariablen stehen zur Verfligung:

EREG
E Status

@ STATUS_BATTERYWOLTAGE
@ STATUS_BATTERYSTATE
@ STATUS_BLUETOOTHSTATE
@ STATUS_USBSTATE
@ STATUS_RECHARGEABLE
@ STATUS_ERROR

» STATUS_BATTERYVOLTAGE: aktuelle Ladung der Batterie in Millivolt.

» STATUS BATTERYSTATE: Batteriekapazitat.
Wert: 0 bis 4 (wie am NXT Display angezeigt)

» STATUS BLUETOOTHSTATE: Bluetooth Status

Werte:
° 0: ein
e 1:sichtbar

e 2:verbunden
e 3:verbunden und sichtbar
° 4:aus

» STATUS_USBSTATE: USB Status
Werte:

e  0:getrennt
e 1:verbunden
e 2:in Betrieb

» STATUS RECHARGEABLE: Status fiir wiederaufladbare Akkus
Werte:

e 0:Keine wiederaufladbaren Akkus vorhanden
e 1: wiederaufladbare Akkus vorhanden

» STATUS_ERROR: Fehler-Code

Drive Variablen

Fiir den Antrieb stehen folgende Variablen zur Verfligung:

o® Diives
[ Pot: A
@ PORT_A_AUTOSPEED
@ PORT_A_TACHOCOUNT



» PORT_x_AUTOSPEED (SINT, Output): Definiert Geschwindigkeit des Motors.
Werte: von -100 bis 100

e 0: Motor aus
e  -100: Maximalgeschwindigkeit riickwarts
e  100: Maximalgeschwindigkeit vorwarts

» PORT_x_TACHOCOUNT (DINT, Input): Enthalt absolute Anzahl an Umdrehungen des Motors in
Winkelgraden. 360° sind eine vollstandige Umdrehung pro Sekunde. Mogliche Werte: von
-2.147.483.648bis2.147.483.647

KOMPLEXE VARIABLEN

Komplexere Operationen mit den Antrieben konfigurieren Sie mit komplexen Variablen. Diese wahlen
Sie (iber den Eintrag Create advanced variables im Kontextmend.

& Achtung

Benutzen Sie die AUTOSPEED Variable und die Advanced Variables nicht zur gleichen Zeit.
Die gemeinsame Verwendung kann zu einem undefinierten Verhalten des Antriebs
fiihren.

o® Drives

F Port A

E Pot B
g PORT_B_TACHOCOUMNT
g PORT_B_BLOCKTACHOCOUNT
g PORT_B_ROTATIONCOUNT
W PORT_B_TACHOLIMIT
W PORT_B_FLAGS
W PORT_B_MODE
W PORT_B_SPEED
g PORT_B_ACTUALSPEED
W PORT_B_REGPPARAMETER
W PORT_B_REGIPARAMETER
W PORT_B_REGDPARAMETER
W PORT_B_RUNSTATE
W PORT_B_REGMODE
g PORT_B_OVERLOADED
W PORT_B_SYNCTURNPARAMETER

Eine Beschreibung, wie diese Variablen konfiguriert werden, finden Sie im Abschnitt Verwendung
komplexer Variablen (auf Seite 41).
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Farbsensor Variablen

Fiir die Farberkennung stehen folgende Variablen zur Verfligung:

W= Senzors

1 Port 1: Colour sengor
gy PORT_1_WALUE
@y PORT_1_RED
@ PORT_1_GREEN
& PORT_1_BLUE
& PORT_1_GRAY
@ PORT_1_INVALID
iy PORT_1_COLOR

» PORT_x_COLOR (INT, Output): Definiert den Sensor-Modus.
e  0: Passiver Modus (Helligkeit messen)
e 1:Rot wird gemessen
e 2:Griin wird gemessen
e 3:Blau wird gemessen
e  4:Alle Farben werden gemessen
» PORT_x_VALUE (INT, Input)
Wenn der Modus passiv, rot, griin oder blau ist:
e  Ein Wert zwischen 0 und 255 legt die Farbintensitat fest.
Wenn der Modus alle Farben ist:

e 1:schwarz

e 2:blau
e 3:grin
e 4:gelb
e 5:rot

e 6:weil

» PORT_x_RED:Im Modus alle Farben wird Intensitdt der Farbe rot gemessen.
» PORT_x _GREEN:Im Modus alle Farben wird Intensitat der Farbe griin gemessen.
» PORT_x_BLUE: Im Modus alle Farben wird Intensitdt der Farbe blau gemessen.

» PORT_x_GRAY: Helligkeit wird gemessen



Touch Sensor Multiplexer (HT)

Fiir die Touch-Sensoren stehen folgende Variablen zur Verfligung:

&= Sensors
[d @ Fort 1: Touch sensor multiplexer [HT]
& PORT_1_SWITCH1
& PORT_1_SWITCH2
& PORT_1_SWITCH3
& PORT_1_SWITCH4

Unter Verwendung des Hitechnic Touch Sensor Multiplexer kénnen bis zu vier Sensoren mit einem NXT
Port verbunden werden:

» PORT_x_SWITCH1: Status von Sensor 1
» PORT_x_SWITCH2: Status von Sensor 2
» PORT_x_SWITCH3: Status von Sensor 3
» PORT_x_SWITCH4: Status von Sensor 4

Gyroskopischer Sensor (HT)

Der LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT Gyro Sensor informiert tiber die Anzahl der Umdrehungen des Motors
und Gber die Richtung der Umdrehungen. Die Umdrehungen werden in Winkelgraden gemessen. 360°
sind eine vollstandige Umdrehung pro Sekunde.

Nach dem Start der straton Anwendung wird der Sensor beim AnschlieRen automatisch kalibriert. Dazu
wird der aktuelle Null-Wert berechnet. Dieser Vorgang dauert etwa 200 ms. Wahrend dieser Zeit darf
der Sensor nicht bewegt werden.

[l Port 2 Gyroscopic sesnor [HT]
@ PORT_Z2 WALUE
& PORT_Z_INVALID

» PORT_x_VALUE: Anzahl der Winkelgrade pro Rotationssekunde
» PORT_x_INVALID: Steht auf TRUE wenn:
e der Sensor kalibriert wird

e der Wert nicht ausgelesen werden kann
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Digitaler Beschleunigungs-Sensor (HT)

Der LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT Beschleunigungssensor enthalt einen
3-Achsen-Beschleunigungsmesser, der Beschleunigung in den drei Achsen x, y und z misst. Die
Beschleunigung wird im Bereich von -2g bis +2g mit etwa 200 Unterteilungen pro g angezeigt.

Der Beschleunigungssensor kann auch verwendet werden, um Neigung in drei Achsen zu messen. Das ist
moglich, weil die Erdanziehungskraft als Beschleunigung wahrgenommen wird. Wenn der Sensor in der
normalen horizontalen Position unbewegt ist, werden die X-Achse und die Y-Achse nahe Null sein, weil
sie horizontal sind, wahrend der Wert fiir die Z-Achse nahe 200 sein wird, was 1g entspricht. Wenn
Sie den Sensor dann neigen, wird auch auf den anderen Achsen Erdanziehungskraft wahrgenommen
und der Wert fir die Z-Achse wird sinken. Da die Erdanziehungskraft unter den drei Teilvektoren verteilt

wird, kann die Neigung des Sensors bestimmt werden.
El Port 3: Digital Accelerometer sengor [HT]
@& PORT_3_WalLUE_x
@& PORT_3_WalLUE_ v

gy PORT_3_WALUE_Z
@ PORT_3_INVALID

» PORT_x_VALUE_X: Beschleunigung in Richtung der X-Achse
» PORT_x_VALUE_Y: Beschleunigung in Richtung der Y-Achse
» PORT_x_VALUE_Z: Beschleunigung in Richtung der Z-Achse

» PORT_x_INVALID: Wird auf TRUE gesetzt, wenn die Daten des Sensors nicht gelesen werden
kdénnen.

Digital Kompass-Sensor (HT)

Der LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT Kompass-Sensor enthalt einen magnetischen Digitalkompass, der das
magnetische Feld der Erde misst und einen Steuerkurs-Winkel berechnet. Der Kompass-Sensor
verbindet sich mit einem NXT Standardkabel zu einem NXT-Port und verwendet das digitale 12C
Kommunikationsprotokoll. Der aktuelle Kurs wird auf die nachste ganze Gradzahl berechnet.

Der HiTechnic Kompass-Sensor wird, wie jeder andere magnetische Kompass auch, von lokalen
magnetischen Storungen beeinflusst. Gegenstande aus Metall wie Motoren, Batterien und Leitungen
kénnen magnetische Stérungen verursachen. Lokale magnetische Stérungen kénnen den Kompass zur
Ausgabe eines Kurses veranlassen, der mehrere Grad vom aktuellen magnetischen Kurs abweicht.
Dieser Effekt wird Kompass-Abweichung genannt. Um diese Abweichung zu korrigieren, hat der
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HiTechnic Kompass-Sensor eine eingebaute Kalibrierungsfunktion, die Abweichungen korrigiert und
diese Werte im Kompass speichert.

Die Kalibrierung ist fakultativ und in der Regel im Normalbetrieb nicht erforderlich. Um die
Notwendigkeit von Kalibrierung zu minimieren, montieren Sie den Kompass mindestens 10 bis 15 cm (4
- 6 Zoll) vom NXT und den NXT Motoren entfernt.

Um den Kompass im Programm zu kalibrieren:
» Wahlen Sie calibration mode aus.
» Programmieren Sie lhr NXT-Objekt so, dass es sich in einem sehr engen Kreis dreht (rotiert).
» Es muss sich zwischen 1%- und 2-Mal (mehr als 360 Grade) drehen.

» E muss eine volle Umdrehung in ungefahr 20 Sekunden vollfihren.

Der Kompass wird die Kalibrierungseinstellungen beibehalten, bis eine andere Kalibrierung durchgefiihrt
wird, auch wenn er abgesteckt wird.

El Port 4: Digital compass sensor [HT)
g PORT_4_VALUE
@ PORT_4_INVALID
Wk PORT_4_CAL

» PORT_x_VALUE: Aktueller Kurs in Grad.
0: Norden

» PORT_x_INVALID: Wird auf TRUE gesetzt, wenn die Daten des Sensors nicht gelesen werden
kénnen.

» PORT_x_CAL: (Ausgabe) Kontrolliert den Kalibrierungsmodus.
e TRUE: in Kalibrierungsmodus wechseln
e FALSE: zum Mess-Modus wechseln.

Hinweis: Im Kalibrierungsmodus liefert der Sensor ungultige Daten.

Andere Sensoren

Folgende weitere Variablen fiir Sensoren stehen zur Verfligung:

@ Sensors

o
[l Poit 2 Sound sensor [dBA)

@ FPORT_2 VALUE

@ PORT_2_INVALID

» PORT x VALUE: Sensor-Wert, abhdngig vom Sensor
e SounddB
e Sound dBA
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e Ultrasonic: Entfernung in Zentimeter (cm)
e Temperature: Temperatur in Zehntelgrad Celsius (°C/10)
» PORT x INVALID:

e TRUE: Sensor befindet sich im Fehlerzustand

3.3.2 Funktionen

Um Funktionen auswahlen zu kénnen, missen sich diese im entsprechenden Ordner befinden. Kopieren
Sie dazu den Ordner Mindstorms NXT aus dem Ordner HWDEF auf dem Installationsmedium in den
Ordner HWDEF lhrer straton Installation.

Zum Beispiel:
$ProgramData$\COPA-DATA\zenon8.00711\straton\HWDEF\Mindstorms NXT

3 Embedded HMI
[ Files

[ Hilzcher CIF
1 Hilscher CIF PB
3 IECE1850

[ Maths

I} BUTTOMEMAELE
I} BUTTOMNGET
I} DISPLAYERASE
I} DISPLAYLINE
T} DISPLAYPIXEL
I} DISPLAYSTRING
1T SOUNDFREQUENCY [*Flay a tone®)

1 Miscellaneous

3 Mo

3 PC_CE

3 PID

1 Plus!

1 Rengisters

Folgende Funktionen stehen zur Verflgung:
» BUTTONENABLE (auf Seite 32): straton Gbernimmt Kontrolle tiber NXT-Tasten.
» BUTTONGET (auf Seite 32): Ubermittelt Information, welche Taste gedriickt wurde.
» DISPLAYERASE (auf Seite 32): Loscht Bildschirminhalt.
» DISPLAYLINE (auf Seite 33): Zeichnet eine Linie.
» DISPLAYPIXEL (auf Seite 33): Zeichnet ein Pixel.
» DISPLAYSTRING (auf Seite 33): Schreibt eine Zeichenfolge.
» SOUNDFREQUENCY (auf Seite 33): Gibt Tone aus.
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BUTTONENABLE

BOOL BUTTONENABLE (BOOL ENABLE)

Bei Aufruf mit ENABLE und Status TRUE, wird die Kontrolle liber die Tasten am NXT Objekt an straton
Ubergeben. Die Zustdnde der Tasten konnen mit BUTTONGET (auf Seite 32) ausgelesen werden-

Hinweise:
» Das Meni System am NXT Objekt wird in diesem Fall deaktiviert.
» Der Aufruf dieser Funktion ist nur moglich, wenn das Meni am NXT Objekt inaktiv ist.

» Dieser Status kann unterbrochen werden, z. Beispiel durch einen Bluetooth Pairing-Dialog. In
diesem Fall gibt die BUTTONGET (auf Seite 32) den Wert -1 zurlick.

Riickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt.

BUTTONGET

SINT BUTTONGET

Rickgabewerte:

» -1:Tasten kdnnen von straton nicht gelesen werden. Das Meni System am NXT-Objekt ist
aktiviert.

» 0:Keine Taste gedriickt.

» 1:Linke-Taste gedriickt.

» 2:Eingabe-Taste (orange Taste) gedriickt.
» 3:Rechte-Taste gedrickt.

» 4:Verlassen-Taste (dunkelgraue Taste) gedriickt.

DISPLAYERASE

BOOL DISPLAYERASE
Loscht den Bildschirminhalt.

Riickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt
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DISPLAYLINE

BOOL DISPLAYLINE (USINT X1,USINT Y1,USINT X2,
Zeichnet eine Linie vom Punkt X1,¥1 zum Punkt X2,Y2.

Werte fir C:
» TRUE: zeichnet Linie

» FALSE: |6scht Linie

Riickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt

DISPLAYPIXEL

BOOL DISPLAYPIXEL (USINT X, USINT Y, BOOL C)
Zeichnet einen Punkt mit den Koordinaten X,Y.

Werte fir C:
» TRUE: zeichnet Punkt

» FALSE: |6scht Punkt

Riickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt

DISPLAYSTRING

USINT Y2,

BOOL DISPLAYSTRING (USINT X, USINT Y, STRING TEXT)

Schreibt eine Zeichenfolge, beginnend mit der angegebenen XY-Position.

Rickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt

SOUNDFREQUENCY

BOOL SOUNDFREQUENCY (UDINT FREQ, UDINT DUR, USINT VOL)

BOOL C)
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Spielt einen Ton mit der angegebenen Frequenz in Hz wahrend der definierten Dauer in Millisekunden.
Die Lautstarke (VOL) wird in einer Bandbreite von 1 bis 4 angegeben. Sie wird begrenzt durch die im
Meni Volume konfigurierte Maximallautstarke (auf Seite 19).

Riickgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefiihrt

3.4 MINDSTORMS 2.0 Runtime mit zenon verbinden

Fir die Erstellung eines neuen zenon Logic Projekts in zenon wird empfohlen, den stratonNG Treiber zu
verwenden. Dieser unterstiitzt serielle Kommunikation.

Beim Erstellen eines neuen zenon Logic Projekts legen Sie im Dialog den Namen des Projekts und den
verwendeten Treiber fest.

zenon Logic Projekt erstellen @

Einstellungen
Name

MINDSTORMS)|

Treiber
STRATONNG -

Fertigstellen [ Abbrechen ] | Hilfe |

Wabhlen Sie aus der Dropdownliste STRATONNG .

Hinweis: Die Treiberauswahl kann nachtréaglich nicht mehr gedndert werden.

STRATONNG TREIBER KONFIGURIEREN

Um den Treiber zu konfigurieren:
1. wdhlen Sie im zenon Projektbaum den Knoten Variablen -> Treiber

2. markieren Sie den stratonNG Treiber

Anmerkung: dieser wird mit dem fiir das Projekt definierten Namen angezeigt, z. B. straton:
mindstorms

3. wahlen Sie im Kontextmeni Treiberkonfiguration

4. der Dialog fir die Treiberkonfiguration wird get6ffnet
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5. 06ffnen Sie die Registerkarte Connections

Konfiguration WX
Aligemein | Options = Connections
Connections Edit connection
Connection name
Connection name } | Abbrechen
mindstoms
mindstorms COMS5: [ Hife
Addressing
Primary IP address Primary port no.
COM5
Secondary IP address Secondary port no
Error handling
Comunication timeout Reconnect delay
2000 ms 20000 ms
Options
Use muitiple connections
No (single connection)
Use evert connection
Disabled {polling only
Max. write request length
512
nore PLC time stamps (3 3l tim
[ New |[ Deete |[ Ea Cancel

Um den Treiber zu bearbeiten:
1. markieren Sie den Verbindungsnamen
2. klicken Sie auf Edit
3. konfigurieren Sie die Verbindung

4. klicken Sie auf save und dann OK

Konfiguration des Treibers fir die Verbindung im Rahmen von LEGO MINDSTORMS 2.0:



Option Beschreibung

Connection name Muss dem Projektnamen entsprechen.

Unterscheidet sich der Name vom Projekt, fiihrt das zu Fehlern bei der
Verbindung mit dem Controller.

Adressing Bei der Kommunikation mit straton NXT tiber USB oder Bluetooth gentigt es,
den Port ohne weitere Einstellungen zu setzen, z. B. COM5:

Primary IP address Eingabe des COM-Ports.

Eingaben, die mit COM beginnen und mit einem Doppelpunkt enden, werden
als COM-Ports interpretiert.

Achtung: Der Doppelpunkt (z) am Ende der Portdefinition muss vorhanden
sein. Sonst kann die Verbindung nicht hergestellt werden.

Werden keine weiteren Parameter angegeben, wird die
Standardkonfiguration des COM-Ports verwendet:

» Baudrate: 115200 Bit/s
» Parity: even

» DataBits: 8

» Stop Bit: 1

Wenn Sie die Kommunikationsparameter anpassen mdchten, fliigen Sie diese
nach dem Doppelpunkt, getrennt durch Kommata, ein. Die Reihenfolge:

» Baudrate in bits/s

» Parity: N (none), E (even), O (odd), M (mark) and S (space)

» Data Bits

» Stop Bit

Zum Beispiel: COM5:19200,N,8,1

Einschréankungen: Wenn ein COM-Port angegeben wird, dann

kénnen nicht verwendet werden:

» Event-Connection

» Mehrfachverbindungen (mehr als eine Verbindung mit einem Treiber)
Die Dokumentation dieser Einstellungen betrifft die Kommunikation im Rahmen von LEGO

MINDSTORMS 2.0. Details zur allgemeinen Konfiguration des stratonNG Treibers finden Sie in der
Online-Hilfe (F1) im Kapitel stratonNG (stratonNG.chm::/27853.htm).

3.5 Fragen und Antworten

Die haufigsten Fragen zu Installation und Betrieb von LEGO MINDSTORMS mit straton und dem zenon
Science Package.
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Frage

Warum bekomme ich eine Fehlermeldung bei
der Installation?

Wie wechsle ich zuriick zur originalen LEGO
Firmware?

Was mache ich, wenn der LEGO Firmware Loader
den Controller nicht findet?

Was mache ich, wenn der zenon Logic
Workbench Treiber nicht mit meinem Controller
kommuniziert?

Was mache ich, wenn der stratonNG Treiber
nicht mit meinem Controller kommuniziert?

Antwort

Wahrscheinlich befindet sich bereits eine zenon
Installation am System.

Benutzen Sie die vorhandene Installation.

Details: Fehlermeldung bei der Installation des zenon
Science Packages (auf Seite 37).

Die Riickkehr entspricht dem Vorgehen wie beim
Installieren der straton Firmware, wenn bereits andere
Firmware vorhanden ist.

Details: Original LEGO Firmware aktivieren (auf Seite 38).

Wechseln Sie den USB-Port oder installieren Sie dessen
Treiber neu.

Details: LEGO Firmware Loader findet Controller nicht (auf

Seite 39).

Das kann mehrere Ursachen haben. Uberpriifen Sie die
Einstellungen und ob alle Geréate online sind.

Details: zenon Logic Workbench Treiber kommuniziert
nicht mit dem Controller (auf Seite 40)

Das kann mehrere Ursachen haben. Uberpriifen Sie die

Kommunikations-Parameter, Runtime und das  Projekt.

Details: stratonNG Treiber kommuniziert nicht mit dem
Controller (auf Seite 40).

Weitere Fragen und Antworten finden Sie auch im COPA-DATA Anwenderforum:
www.copadata.com/forums/ (http://www.copadata.com/forums/).

3.5.1 Fehlermeldung bei der Installation des zenon Science Packages

Sie erhalten bei der Installation des zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS eine
Fehlermeldung, die auf eine bereits existierende Installation verweist.

HINT -~ 2

The zenon development environment is already installed on this
0 computer. You cannot install it again!
You can adapt the installation in the Windows Control Panel in the
section Software.

0K
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Auf lhrem System wurde diese Version von zenon bereits installiert. Sie mlissen zenon nicht mehr
installieren und kénnen die vorhandene Version verwenden. Importieren Sie die Demo-Projekte (auf
Seite 8) vom Installationsmedium und fahren Sie mit dem Punkt Firmware installieren (auf Seite 9) fort.

3.5.2  Original LEGO Firmware aktivieren

Befindet sich bereits Firmware, die nicht von LEGO stammt, auf dem Controller, muss dieser in den
Firmware-Load-Mode versetzt werden, um andere Firmware installieren zu konnen. Dieser Modus wird
auch bendtigt, wenn die straton Firmware upgedatet oder wieder LEGO Firmware geladen werden soll.
Um den Controller in den Firmware-Load-Mode zu versetzen:

1. Dricken Sie gleichzeitig mindestens 5 Sekunden lang bis Sie ein leises Klicken horen

e die orange Starttaste und

e den Rest-Knopf auf der Gerateriickseite.
Den Rest-Knopf erreichen Sie am besten mit einem spitzen Gegenstand.

3. Der NXT Controller startet im Firmware-Load-Mode . Sie horen ein regelméaRiges Gerdusch.

4. Starten Sie den Download der gewlinschten Firmware.
Dazu muss eine Verbindung per USB (auf Seite 11) oder Bluetooth (auf Seite 12) hergestellt
werden. Fur die USB-Verbindung zu zenon/straton wird der COPA-DATA Treiber benétigt.

& Achtung

Der Firmware-Load-Mode kann nur mit dem Download einer Firmware beendet
werden.
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DOWNLOAD DER LEGO-FIRMWARE:

A e

3.5.3

Verbinden Sie den Controller per USB mit dem PC.

Starten Sie die LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Software.

Wahlen Sie im Meni Tools den Eintrag Update NXT Firmware.
Die Original LEGO MINDSTORMS NXT Firmware ist vorausgewahlt.
Klicken Sie auf die Schaltfliche Download.

Der Controller startet mit der Original LEGO Firmware neu.

LEGO Firmware Loader findet Controller nicht

Wenn der LEGO Firmware Loader den Controller nicht findet verbinden Sie das USB-Kabel mit einem
anderen USB-Port. Damit wird der USB-Treiber fiir den Firmware Loader Modus installiert.

Wenn das Problem damit nicht geldst wird, deinstallieren Sie den Treiber. Dazu:

1.
2.
3.

Offnen Sie wahrend der Controller verbunden ist den Gerdtemanager in der Systemsteuerung.
Wiéhlen Sie den LEGO MINDSTORMS NXT Firmware Update Mode Treiber aus.

Fuhren Sie einen Rechtsklick darauf aus.

=)

Wahlen Sie im Kontextmeni Deinstallieren.

Entfernen Sie das USB-Kabel vom LEGO MINDSTORMS 2.0 Controller und verbinden Sie es
erneut.

Der Treiber wird automatisch neu installiert.
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3.5.4  zenon Logic Workbench Treiber kommuniziert nicht mit dem Controller

Die Kommunikation zum Controller ist eine Punkt-zu-Punkt Kommunikation Gber einen virtuellen
seriellen Port. Es kann immer nur eine Anwendung zur gleichen Zeit verbunden werden.

Wenn die Kommunikation fehlschlagt, konnen mehrere Griinde dafiir verantwortlich sein. Die
haufigsten sind:

1. Der stratonNG Treiber und zenon sind noch online.

2. Die Einstellungen fir den COM-Port sind falsch. Setzen Sie im Meni Communication parameters
(auf Seite 19) die richtigen Einstellungen fliir den COM-Port.

3. Die Verbindungseinstellungen fiir den Controller sind nicht auf das richtige Medium gesetzt (USB
oder Bluetooth). Setzen Sie diese auf die aktuell verwendete Verbindung.

3.5.5 stratonNG Treiber kommuniziert nicht mit dem Controller

Die Kommunikation zum Controller ist eine Punkt-zu-Punkt Kommunikation tber einen virtuellen
seriellen Port. Es kann immer nur eine Anwendung zur gleichen Zeit verbunden werden.

Wenn die Kommunikation fehlschlagt, konnen mehrere Griinde dafiir verantwortlich sein. Die
haufigsten sind:

1. Die zenon Logic Workbench ist noch online.
2. Die Einstellungen fiir den COM-Port sind falsch.

3. Die straton Runtime wurde am LEGO MINDSTORMS 2.0 Controller nicht gestartet.
Um die Runtime zu starten:

a) Driicken Sie die orange Taste.
b) Sobald Sie den Eintrag straton sehen, driicken Sie die orange Teste erneut.
c) Wabhlen Sie start und driicken Sie die orange Taste.

Dass die Runtime lauft, erkennen Sie daran, dass sich das quadratische Symbol neben dem
Batteriestatus dreht.

4. Das straton Projekt wurde nicht auf den Controller heruntergeladen.
Wurde ein Projekt heruntergeladen, priifen Sie, ob es das korrekte Projekt ist.

5. Die Symbolnamen der Variablen wurden nicht aktiviert.

6. Der Verbindungsname (auf Seite 34) des stratonNG Treibers ist nicht ident mit dem Namen des
zenon Logic Projekts.

7. Die Verbindungseinstellungen fiir den Controller sind nicht auf das richtige Medium gesetzt (USB
oder Bluetooth). Setzen Sie diese auf die aktuell verwendete Verbindung.
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3.6

In diesem Abschnitt sehen Sie, wie Sie einen Motor mit komplexen Variablen steuern.

Die Verwendung komplexer Variablen wird nur erfahrenen Anwendern empfohlen!

Verwendung komplexer Variablen

Info

Mit zusatzlicher Programmierung kénnen Sie die NXT Motoren veranlassen, sich um einem vorgegeben

Winkel zu bewegen. Das wird bendtigt, um

Projektierung:

1.

2.

Erstellen Sie alle Variablen mit einem Rechtsklick auf den Port und Auswahl von Create
advanced variables im Kontextmen.

@ [F] LEGO Mindstotms NXT 2.0
B wxr
o® Drives

0 PotA

[dfPort.2
O Por: B Properties...
# Sensors

m Pot &

o Port

B Por

O Port

B - AR N

Find...
“. Find Next

|8  Insert Configuration..

& Insest Variable..
B¢ Seort symbols

1 Grid

Create variables

sehr prazise Bewegungen zu projektieren. Fir die

Create advanced variables

Sie erhalten 15 Variablen.

Die fur Sie relevanten Variablen sind:

>

PORT n FLAGS

e  Bit-Maske, von welchen Variablen geschrieben werden soll.

PORT n TACHOLIMIT

e Das relative Limit dafiir, mit wie vielen Grad, der Motor drehen soll.

e Achtung: Dieser Wert ist immer positiv, auch wenn der Motor rickwarts dreht.

PORT n_MODE

e Modus, den der Motor benutzen soll.
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e  Meint nicht vorwarts oder riickwarts oder steigend und sinkende Geschwindigkeit, sondern
interne Kommandos.

» PORT n SPEED
e Geschwindigkeit des Motors.

e Bandbreite: -100 (rickwarts) bis 100 (vorwarts)

» PORT n RUNSTATE
e Wie der Motor laufen soll.

e Physikalische Eigenschaften (set speed instantly, Ramp UP oder Ramp DOWN)

A Achtung

Alle Variablen miissen in einem Zyklus geschrieben werden!

Das bedeutet: Die Variablen kénnen nicht von der zenon Logic Workbench aus forciert
werden.

STRUKTUR

Intern verwendet NXT ein Struktur. Alle Variablen dieser Struktur werden per Rechtsklick auf den Port
und Auswahl von Create advanced variables im Kontextmeni erzeugt. Diese Struktur wird in jedem
Zyklus geschrieben. Aber, da PORT_n_FLAGS von straton nach jedem Zyklus auf 0 gesetzt wird,
passiert nichts weiter.

Die Variable PORT_n_Flags ist eine Bit-Maske fiir jene Variablen, die fir die Struktur, die straton
abfragt, in diesem Zyklus relevant sind. Um einen Move n degree Befehl abzusetzen, setzen Sie die
PORT_n_FLAGS Variable auf eine Bit-Maske [ST]:

or UPDATE_SPEELC or UFDATE_TACHO LIMIT);

Damit haben sie definiert, dass Sie Daten fir PORT_n_MODE, PORT_n_SPEED und
PORT_n_TACHOLIMIT bereitstellen. Welche Werte missen diese Variablen haben?

Sie benétigen auch fiir PORT_n_MODE eine Bit-Maske. Grundsatzlich miissen Sie immer beide setzen,
wenn sie eine Vorwartsbewegung erzeugen wollen[ST]:

PORT_B_MODE := any_to_usint (MOTORCH or BRAKE):

Sie haben nun die Bit-Maske gesetzt, welche Variablen upgedatet werden sollen und einige interne
Flag-Parameter.
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Jetzt kommt der fir uns interessantere Teil: Der Drehmodus des Motors - PORT_n_RUNSTATE. Hier
steht lhnen keine Bit-Maske zur Verfliigung. Die Werte sind exklusiv.

$define MOTOR_RUN_STATE_IDLE
$define MOTOR_RUN_STATE_RUNNING

PORT_B_RUNSTATE := any_to_usint (MOTOR_RUN_STATE_RUNNING) ;

Und schlief8lich: PORT_n_SPEED und PORT_n_TACHOLIMIT:

PORT_B_SPEEL 1=
PORT_B_TACHOLIMIT 1=

force 360 degree foreward turn

& Achtung

Stellen Sie unbedingt sicher, dass Sie diese Werte nicht in jedem Zyklus schreiben. Sonst
wird das Dreh-Kommando in jedem Zyklus ausgefiihrt. Sie miissen aber dennoch alle
Variablen in jedem Zyklus schreiben. Blockieren Sie das Schreiben dieser Werte.

4. zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3

Das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 ermdglicht die Programmierung von LEGO
MINDSTORMS EV3 Objekten.

Vorbereitung:

zenon 7.20 bereits installiert und Installationsmedium verfugbar.
Falls Sie zenon nicht installiert haben, miissen Sie das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS
in der Version 7.20 oder héher installieren.

4.1 Voraussetzungen

Hardware:

» Netgear WNA1100 Wi-Fi Dongle

» LEGO MINDSTORMS EV3 mit Firmware Version 1.03E oder 1.03H oder hoher.
Software:

» zenon ab Version 7.20

» LEGO MINDSTORMS EV3 Runtime (am Installationsmedium im Pfad
\AdditionalSoftware\Science Package - Firmware\EV3 verfligbhar)
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» Bricx Command Center (verfligbar auf http://bricxcc.sourceforge.net/
(http://bricxcc.sourceforge.net/))

FIRMWARE FUR LEGO MINDSTORMS EV3

Die Firmware auf dem LEGO MINDSTORMS EV3 muss mindestens Version 1.03E oder 1.03H oder héher
sein.

Um die Firmware Version zu lGberpriifen, wahlen Sie Brick Info in der Registerkarte Einstellungen des
LEGO MINDSTORMS EV3. Die neueste Firmware (*.bin Datei) konnen Sie auf der LEGO Website
downloaden.

Um die Firmware zu aktualisieren, benutzen Sie die LEGO Software.

4.2 Installation

Die Installation umfasst:
» zenon Science Package
» EV3Setup

» zenon Logic Editor and Runtime

Wenn Sie zenon 7.20 oder hoher bereits installiert haben, kdnnen Sie gleich das EV3 Setup ausfiihren.

INSTALLATION DES ZENON SCIENCE PACKAGE

Starten Sie die Installation vom zenon Installationsmedium und folgen Sie den Hinweisen des
Installationsassistenten. Das zenon Science Package kénnen Sie auch von der COPA-DATA Homepage
downloaden. Diese Installation beinhaltet bereits zenon Logic.

INSTALLATION DER STRATON RUNTIME AUF LEGO EV3

1. Installieren Sie das Bricx Command Center.
Sie finden das Programm auf http://bricxcc.sourceforge.net/test_releases
(http://bricxcc.sourceforge.net/test_releases).

2. Laden Sie einen aktuellen test_release herunter.
In dieser Anleitung wird test_release2013007.zip benutzt.

3. Verbinden Sie den LEGO MINDSTORMS EV3 mit dem PC via USB Kabel.

4. Offnen Sie Bricx CC: Tools -> Find Brick
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Konfigurieren Sie die Verbindung:

[[Find Briek 12 e |
Searching for the brick
Poeat Eirick Typs
ush - [E\.":] v]
Fiirwste.
Standard bick05 pbFoth
03 ® Linux Other
[k [ comel |[ Hew

. Port: usb
e Brick Type: EV3
e Firmware: Linux

Offnen Sie den Bricx Explorer: Tools -> Explorer.

|m¢ Edit_Sewch View Compile | Tooks | Wisdow Help

o Dinect Conerot IR o0/ ee
@ Diagnaontics B 2 »,

& Watching the rick S

& Plana.

Doysticc

B Remote

Tplores
Sereen Cagitire
Watch List

! Send Messages

£ Tum Brick Ot
™ Close Communication SifteCirieFe
3 Deweicad Frmmare

Erstellen Sie einen neuen Ordner T5 Runtime.

Offnen Sie am Installationsmedium den Ordner T5 Runtime im Pfad
\AdditionalSoftware\Science Package - Firmware\EV3\apps.

Kopieren Sie die darin enthaltenen Dateien und fligen Sie diese in Ihren T5 Runtime-Ordner im
Brick Explorer ein.

. Offnen Sie am Installationsmedium den Ordner \AdditionalSoftware\Science
Package - Firmware\EV3\prijs.

Kopieren Sie von dort die Datei t5ev3 in den Ordner, in dem sich auch der Ordner T5 Runtime
befindet.

File Edit View Heip
IXEID BD- o %
Alles ) v 4 ). Common Fles ~
= ). COPADATA
4 BrkProg_SAVE i ZHoCHPALSF0
» EVIMEG # A CC
& TS Rurtme b CE
Wsevs ) HELP
# )00
L. ShNwPMmes
). TSRT
b EV3
o K opps
Lopas
& ). Templases
# ). Twonels
). Elobocose Bytes v
Sed
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» Aufdem LEGO EV3 Brick ist jetzt der neue Eintrag T5 Runtime verfligbar.

4.3 zenon Logic Projekt erstellen

zenon Logic beinhaltet einen voll integrierten Konfigurator fir den LEGO MINDSTORMS EV3, sowie eine
Bibliothek mit Functions und Function Blocks.

Sie erstellen im ersten Schritt ein zenon Projekt und darin ein zenon Logic Projekt.

ZENON PROJEKT ERSTELLEN

1. Offnen Sie den zenon Editor.
2. Wahlen Sie Datei -> Projekt neu.

3. Der Dialog zur Projekterstellung wird geoffnet.

4. Vergeben Sie einen Namen fir das Projekt.
5. Klicken Sie auf OK.
e  Der Wizard zur Projekterstellung wird gestartet.

e SchlieRen Sie den Wizard.

Alternativ kénnen Sie auch das mitgelieferte Demo-Projekt 6ffnen.

ZENON LOGIC PROJEKT ERSTELLEN

1. Navigieren Sie im zenon Editor zum Knoten zenon Logic (IEC 61131-3).
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2. Wahlen Sie im Kontextmen oder in der Symbolleiste der Detailansicht zenon Logic Projekt neu.

Fis B8t Opticns Windew Hep

- B 2C2014 (Bamt projoct)
+ @ Vanati

a iariochngn

@ Enengy Managemant System
¥ Masaage Costol
H Marn
Al Fapon Garaator
+ B User admeresvanon
= SAR redae
# 23 Fien . -

dm Echrprnt modebn w | Dtoal /0 fittered ¢ 0 setected

®t progver | ok sopciony

3. Der Dialog zur Projekterstellung wird geoffnet.
4. Vergeben Sie einen Namen fir das Projekt.

5. Klicken Sie auf Fertigstellen.

Settings
Name
MyEV3
Drver
STRATONNG v
Fuushy Cancel Help

4.4 EV3 Konfiguration in zenon Logic

Die Runtime verwaltet eine Zuordnungstabelle, welche die LEGO MINDSTORMS EV3 Inputs und Outputs
enthalt. In der zenon Logic Workbench ist ein Tool zur Konfiguration integriert.

Um die Konfiguration zu starten:

1. Fihren Sie in der zenon Logic Workbench einen Doppelklick auf Feldbuskonfiguration aus.

LU SSSSS—S—
) MyEV3

3 Graphic

33 Programs

[ Recipe

3 Signals

3 Soft Scope

3 Spy

[ Sting Tables

i Fieldbus Configurasions

%} Binding Configuration

€ Profiles

i yos

29 Global defines

4 Verisbles

B Types

2. Das Fenster 110 Treiber wird gedffnet.

3. Fuhren Sie einen Rechtsklick auf eine freie Stelle in diesem Fenster aus.
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4. Wihlen Sie im Kontextmeni Konfiguration einfiigen.

5. Das Fenster Konfiguration hinzufiigen wird getffnet.

Choose a configueation
oK

Amybus Cancol

Frofinet |0
Sharad Memany

6. Offnen Sie den Knoten Alle.
7. Wahlen Sie LEGO EV3.

8. Klicken sie auf OK.

Im Fenster wird die Konfiguration in Baumansicht erstellt:

=-[ LEGO EV3
B[] Eva
ﬂ Buttonz
£ Sensars

LEGO EV3 KONFIGURATION

» EV3

e  Buttons
» Sensors

e Port0

e Portl

e Port2

e Port3

4.4.1 Sensortyp definieren

In der Gruppe Sensoren kénnen Sie fiir jeden Port den Typ des Sensors definieren.

Dazu:

1. Fihren Sie einen Doppelklick auf den Port aus.



v ok~ w N

6.

4.4.2

Das Konfigurationsfenster wird geoffnet.
Flihren Sie einen Doppelklick auf Typ aus.
Die Auswabhlliste wird ge6ffnet.

Wahlen Sie den gewlinschten Typ.

Hame \'- - E

-
[ i Sound sensor (dE)

Sound sensor (dBA)

Light zensor (active)

Light sensor (ambient)

Colour sensor

Ultrasonic sensaor

Temperature sensor

Gyroscopic sesnor (HT)

Digital compass sensor (HT)

EV3 Gyroscopic sensor

EW3 Ultrasonic sensor

EV3 Colour sansor

£

SchlieRen Sie den Dialog mit Klick auf OK.

Variablen erstellen

Sie kdnnen Variablen automatisch erstellen oder manuell verbinden.

VARIABLEN AUTOMATISCH ERSTELLEN

1.
2.
3.

Flhren Sie einen Rechtsklick auf den Port aus.
Wahlen Sie im KontextmenU Variablen erstellen.

Alle benétigten Variablen werden automatisch erstellt.

Hinweis: Ist den Sensortyp auf Kein eingestellt, werden keine Variablen erstellt.

VARIABLEN MANUELL VERBINDEN

Um Variablen manuell zu verbinden:

L e

Flhren Sie einen Rechtsklick auf den Port aus.
Wadhlen Sie im Kontextmeni Variablen einfiigen.
Der Dialog zur Konfiguration wird geoffnet.

Klick auf einen Wert 6ffnet die Auswahlliste der fiir diesen Typ moglichen Werte.

49



VARIABLEN KONFIGURIEREN

Parameter
Symbol
Area

Format

Offset
Bit Number

DATENTYPEN

Beschreibung

Auswahl einer Variablen entsprechend der IEC 61131-3 Syntax.

Bereich.

Datentyp:

4

4

»

4

»

32 bit float

Signed 16 bit integer
Signed 32 bit integer
Signed 8 bit integer
Single bit

Unsigned 16 bit integer
Unsigned 32 bit integer

Unsigned 8 bit integer

Wird nicht benutzt.

Bit-Nummer.

Sie kdnnen Variablen mit beliebigem Datentyp mit den LEGO EV3
konvertiert die Werte der I/Os in den Datentyp der Variable.

Hinweis: Variablen vom Typ STRING werden nicht unterstitzt.

443 Function Blocks und Functions

Einige Function Blocks und Functions werden in der Bibliothek bereitgestellt, um

und Motoren des LEGO EV3 zu steuern.

Folgende Function Blocks werden ndher beschrieben:

» LED

» Sound

» Motor
LED

LED Muster einstellen:

I/Os verbinden. Die Runtime

LEDs, Sounds, LCD
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3

Zzenon

SetLed Erstellt ein LED Muster

[IN] LED Index des anzuwendenden LED Musters:
» 0:Alle LEDs aus.

» 1-9: Entsprechendes LED Muster.

[OUT] Q Aktuelles LED Muster.

Sound

Tonwiedergabe einstellen.

Allgemein:
PlaySnd Tone wiedergeben.

[IN] ENABLE Tonwiedergabe einschalten:

» TRUE: Tone werden wiedergegeben.
Um die Wiedergabe zu aktivieren muss die Einstellung vorher auf
FALSE gewesen sein.

) FALSE: Tone werden nicht wiedergegeben.

[IN] FREQ Frequenz des Tons.
[IN] DURATION Dauer des Signals.
[IN] VOLUME Lautstarke.

> Minimum: 0

>  Maximum: 100

[OUT] PLAYING TRUE, wenn Téne wiedergegeben werden.

Systemklange:




Parameter Beschreibung

PlaySysSnd Systemklang wiedergeben.

[IN] ENABLE Tonwiedergabe einschalten:

» TRUE: Tone werden wiedergegeben.
Um die Wiedergabe zu aktivieren muss die Einstellung vorher auf
FALSE gewesen sein.

» FALSE: Tone werden nicht wiedergegeben.

[IN] SND Index des Systemklangs.

[IN] VOLUME Lautstarker.
»  Minimum: 0

>  Maximum: 100

[OUT] PLAYING TRUE, wenn ein Systemklang wiedergegeben wird.
Symbol Variablenname entsprechend des IEC 61131-3 Syntax.
Area » Data Exchange

» Data Status.
Format Datentyp:
» 32 bit float
» Signed 16 bit integer
» Signed 32 bit integer
» Signed 8 bit integer
» Single bit
» Unsigned 16 bit integer
» Unsigned 32 bit integer

» Unsigned 8 bit integer

Offset Wird nicht verwendet.
Bit Number Bittnummer.
Motor

Motor einstellen.

MOTORINFORMATIONEN

Motorinformationen:
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3
zenon

Motorinfos Motorinformationen abrufen.

[IN] MOTOR Index des Motors: 1 - 4

[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

[OUT] TACHO Aktuelle Anzahl der Umdrehungen zur Anzeige der zuriickgelegten Strecke.

MOTOR DREHEN

Einen Motor drehen:

Rotate Einen Motor drehen.
[IN] MOTOR Index des Motors: 1 - 4
[IN] START Motor starten:

» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.

» FALSE: Motor wird nicht gestartet.

[IN] POWER Anzuwendende Kraft:

» =255 bis -1: Ruckwarts.
» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

[OUT] RUNNING TRUE, wenn der Motor lauft.

[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

Mehrere Motoren drehen:




zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3
Zenon

Rotate2 Mehrere Motoren drehen.

[IN] MOTORS Index der Motornummern.
» Motor1:1
» Motor 2: 2
» Motor3:4
»  Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

[IN] START Motor starten:
» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.
» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
[IN] POWER Anzuwendende Kraft:
-255 bis -1: Ruckwarts.
0: Stop.
1 bis 255: Vorwarts.
[OUT] RUNNING TRUE, wenn der Motor lauft.
[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.
DREHWINKEL

Drehwinkel fiir einen Motor:




zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3

Zzenon

RotateAngel

Drehwinkel fir einen Motor.

[IN] MOTORS

Index des Motors: 1 - 4

[IN] START

Motor starten:

» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher

auf FALSE gewesen sein.

» FALSE: Motor wird nicht gestartet.

[IN] POWER

Anzuwendende Kraft:

» =255 bis -1: Ruckwarts.
» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

[IN] ANGLE

Winkel in Grad.

[IN] BRAKE

Bremse.

» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.

) FALSE: Motor wird nicht gebremst.

[OUT] RUNNING

TRUE, wenn der Motor lauft.

[OUT] SPEED

Aktuelle Geschwindigkeit.

Drehwinkel fir mehrere Motoren:




Parameter

RotateAngel2

[IN] MOTORS

[IN] START

[IN] POWER

[IN] ANGLE

[IN] BRAKE

[OUT] RUNNING

[OUT] SPEED

DREHZAHL

Drehzahl fiir einen Motor:

Beschreibung

Drehwinkel fiir mehrere Motoren.

Index der Motornummern.

» Motor1:1
» Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

Motor starten:

» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.

» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
Anzuwendende Kraft:

» -255 bis —1: Ruckwarts.

» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

Winkel in Grad.

Bremse.
» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.
» FALSE: Motor wird nicht gebremst.

TRUE, wenn der Motor l3uft.

Aktuelle Geschwindigkeit.
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Zzenon

RotateCount

Einen Motor fiir eine definierte Anzahl von Zahlimpulsen drehen.

[IN] MOTORS

Index des Motors: 1 - 4

[IN] START Motor starten:
» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.
» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
[IN] POWER Anzuwendende Kraft:
» =255 bis -1: Ruckwarts.
» 0:Stop.
» 1 bis 255: Vorwarts.
[IN] COUNT Anzahl der Drehimpulse.
[IN] BRAKE Bremse.

TRUE: Motor wird am Ende gebremst.

FALSE: Motor wird nicht gebremst.

[OUT] RUNNING

TRUE, wenn der Motor lduft.

[OUT] SPEED

Aktuelle Geschwindigkeit.

Drehzahl fir mehrere Motoren:




Parameter

RotateCount2

[IN] MOTORS

[IN] START

[IN] POWER

[IN] COUNT

[IN] BRAKE

[OUT] RUNNING

[OUT] SPEED

DREHZEIT

Drehzeit fiir einen Motor:

Beschreibung

Mehrere Motoren fiir eine definierte Anzahl von Zahlimpulsen drehen.

Index der Motornummern.

» Motor1:1
» Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

Motor starten:

» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.

» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
Anzuwendende Kraft:

» -255 bis —1: Ruckwarts.

» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

Anzahl der Drehimpulse.

Bremse.
» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.
» FALSE: Motor wird nicht gebremst.

TRUE, wenn der Motor l3uft.

Aktuelle Geschwindigkeit.
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Zzenon

RotateTime

Einen Motor fiir einen definierten Zeitraum drehen.

[IN] MOTORS

Index des Motors: 1 - 4

[IN] START Motor starten:
» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.
» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
[IN] POWER Anzuwendende Kraft:

) —-255 bis —1: Rlckwarts.
» 0:Stop.
» 1 bis 255: Vorwarts.

[IN] SECONDS

Zeit, die der Motor dreht, in Sekunden.

[IN] BRAKE

Bremse.

» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.

) FALSE: Motor wird nicht gebremst.

[OUT] RUNNING

TRUE, wenn der Motor lauft.

[OUT] SPEED

Aktuelle Geschwindigkeit.

Drehzahl fir mehrere Motoren:




Parameter

RotateTime2

[IN] MOTORS

[IN] START

[IN] POWER

[IN] SECONDS

[IN] BRAKE

[OUT] RUNNING

[OUT] SPEED

MOTORLEISTUNG

Leistung fiir einen Motor festlegen:

Beschreibung

Mehrere Motoren fiir einen definierten Zeitraum drehen.

Index der Motornummern.

» Motor1:1
» Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

Motor starten:

» TRUE: Motor wird gestartet. Zum Starten muss die Einstellung vorher
auf FALSE gewesen sein.

» FALSE: Motor wird nicht gestartet.
Anzuwendende Kraft:

» -255 bis —1: Ruckwarts.

» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

Zeit, die die Motoren drehen, in Sekunden.

Bremse.
» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.
» FALSE: Motor wird nicht gebremst.

TRUE, wenn der Motor l3uft.

Aktuelle Geschwindigkeit.
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Zenon

SetPower Leistung fiir einen Motor definieren, wahren er lauft.
[IN] MOTORS Index des Motors: 1 - 4
[IN] SET

Leistung festlegen:

» TRUE: Leistung wird definiert. Dazu muss die Einstellung vorher auf
FALSE gewesen sein.

» FALSE: Leistung wird nicht gedndert.

[IN] POWER Anzuwendende Kraft:

» =255 bis -1: Ruckwarts.
» 0:Stop.

» 1 bis 255: Vorwarts.

Leistung flir mehrere Motoren festlegen:

SetPower2 Mehrere Motoren fiir einen definierten Zeitraum drehen.
[IN] MOTORS Index der Motornummern.

» Motor1:1

»  Motor 2: 2

» Motor 3: 4

» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

[IN] SET Leistung festlegen:
» TRUE: Leistung wird definiert. Dazu muss die Einstellung vorher auf
FALSE gewesen sein.
» FALSE: Leistung wird nicht gedndert.
[IN] POWER Anzuwendende Kraft:

) -255 bis —1: Rickwarts.
» 0:Stop.
» 1 bis 255: Vorwarts.

MOTOR STOPPEN

Einen Motor stoppen:
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Zenon

StopMotor Einen Motor stoppen.
[IN] MOTOR Index des Motors: 1 - 4
[IN] STOP Motor wird gestoppt.

Mehrere Motoren stoppen:

StopMotor2

Mehrere Motoren stoppen.

[IN] MOTORS

Index der Motornummern.
» Motor1:1
»  Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 1 und 2 anzusprechen, geben Sie 3 (1 + 2) ein.

[IN] STOP

Motoren werden gestoppt.

4.5 EV3 mit zenon Logic Editor verbinden

LEGO MINDSTORMS EV3 und zenon Logic kommunizieren tiber Wi-Fi.

Um die Kommunikation herzustellen:

1. Stecken Sie den Netgear WNA1100 Wi-Fi Dongle in den USB Port des Bricks.
2. Schalten Sie am LEGO MINDSTORMS EV3 das Wi-Fi ein.

Dazu:

a) Offnen Sie die Registerkarte Settings (Symbol Werkzeug).

b) Aktivieren Sie das Wi-Fi.

3. Verbinden Sie sich mit Ihrem Netzwerk.




Weitere Informationen zur Kommunikation Gber Wi-Fi finden Sie in der LEGO MINDSTORMS EV3
Anleitung.

4. Definieren Sie im zenon Logic Editor die IP-Adresse des LEGO MINDSTORMS EV3.
Dazu:

a) Offnen Sie das Menii Tools.
b) Wahlen Sie den Befehl Kommunikations-Parameter.
c) Der Dialog zur Auswahl der IP-Adresse wird gedffnet.

d) Wabhlen Sie die IP-Adresse des EV3. (Siehe auch Kapitel Erste Schritte im Demo-Projekt (auf

Seite 64).)
'Cnmmunicalion Settings i &‘
. Ok
o ) =
— Cancel
o Browse |
1921681131100 Al
192168.33.111:502 Help

192 168,33 45:502

192 168,33 46:502

19216833 5:502

152 168.33.88.1100

152168.73.114:1100

152168.73.1151100

152.168.73.115:1100(10) -

Hinweise:

- Die korrekte IP-Adresse finden Sie im Brick in der Registerkarte Settings (Symbol
Werkzeug) unter Brick Info.

- Die Runtime benl(itzt den Port 1100.

5. Starten Sie die T5 Runtime auf dem LEGO MINDSTORMS EV3.
Dazu:

a) Wabhlen Sie in der Registerkarte App (Symbol Pfeil) des Bricks die T5 Runtime.

b) Driicken Sie am Brick den mittleren Schalter.

c) Die Runtime wird gestartet.

Jetzt konnen Sie in der zenon Logic Workbench ein neues Programm erstellen, um lhren LEGO
MINDSTORMS EV3 mithilfe des Programms zu steuern.
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4.6 Erste Schritte im Demo-Projekt

Die Basisfunktionen und Konfiguration von LEGO MINDSTORMS EV3 mit zenon und zenon Logic kénnen
Sie mit dem mitgelieferten Demo-Projekt ausprobieren.

Dazu:
1. Offnen sie das Demo-Projekt EV3_DEMO im zenon Editor.

2. Verbinden Sie die Sensoren und Motoren mit den entsprechenden Ports.

3. Konfigurieren Sie den zenon Logic: LEGO_EV3 Treiber.

TREIBER KONFIGURIEREN

Um den Treiber zu konfigurieren:
1. Navigieren Sie im zenon Projekt zum Knoten Treiber (unterhalb Variablen).

2. Fiahren Sie einen Rechtsklick auf den Treiber zenon Logic: LEGO_EV3 aus.
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Wihlen Sie im Kontextmeni Treiberkonfiguration.

Zzenon

§ S0 G | Descrpron
& Tean Drives for intemal varisbles | Intemn
Bl Rescton matex Oriver for mathematics varisbles o
; sknm Driver foe system variables Sysoky
8 Messusng unts _s -3
% & Somens
Q) R New ariver...
émm Exchange drives.
e “MR 3 A, Driver configuration...
B b Cortrel Import variables from demver...
ﬁ 2encn Loge 0EC 611313 Create/edit simulation project
I Production & Faclty Scheduer Detete simulation project
Programmng rtefaces
i esdockngs Deete
Load Maragemert
E MW Remove all filters
Menus
i’ R G Edit selected cell
. User adminstraton
N Replace text in selected column...
® 0 Files Properties.
Y Hatory of changes MHelp Al
s Equpmant Mode,

4. Das Konfigurationsfenster wird geoffnet.

I

highest

5. Wahlen Sie in der Registerkarte Allgemein fiir die Option Modus den Eintrag Hardware.




6. Wechseln Sie zur Registerkarte Connections (1).

Konfiguration

Connections Ede connection
Connection name

(660 EV 1822710 (@)
Addressng
Primary [P address

Secondery IP addrmes

Eroc handing
Comuncation tmeout

Options
Use mutiple connectons

Use evert connecton

M. wrte request length

Prmary post 1o

Secondary pod no

Reconnect delay

bow | N (O 1O

0K

d)

e)

7. SchlieRen Sie das Fenster durch klicken auf OK.

ZENON LOGIC PROJEKT KONFIGURIEREN UND RUNTIME STARTEN

Nachdem Sie den Treiber konfiguriert haben, 6ffnen Sie das zenon Logic Projekt.

Dazu:

1. Navigieren Sie im zenon Editor zum Knoten zenon Logic (IEC 61131-3).

Markieren Sie die Verbindung LEGO_EV3 (2).

Klicken Sie auf Edit (3).

Geben Sie fiir die Option Primary IP address die IP-Adresse |hres Bricks ein.

Die Adresse finden Sie im Brick in der Registerkarte Settings (Symbol Werkzeug) unter Brick

Info.

Andern Sie die Option Primary port no (4) auf 1100.

Speichern Sie lhre Eingaben mit Klick auf Save (5).
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2.

6.

zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3
Zenon

Fihren Sie einen Doppelklick auf das Projekt aus.

Do 2 &5 T L3 4%
R Pt . Tepren I Satige | wgecn ew 3

(X0 [ ) T ety compnd—ocubet. [z

Offnen Sie in der zenon Logic Workbench das Menii Tools.

Klicken Sie auf Kommunikations-Parameter.

File Edit View leient vms-u- Window  Help

¥ Qptions... |0 B A% E AR F e
Lutomae... |

Geperate Hiwd Deument...
Buid Manitoring Apphcation_..
& Hisory..
W5 Globsl Bnding Edior
M Compare Prejent
& .
OPE Chant
af ECH1850 Chent
Geese Cheng

:

Funtume Fgramatens

Impon..
Ezport..

Comyert Progeam
Susemation Serpt..

Der Dialog zur Konfiguration der Kommunikationsparameter wird ge6ffnet.
(Siehe auch Kapitel EV3 mit zenon Logic Editor verbinden (auf Seite 62).)

T v]
|1?2.1B.1?2.12?:11DD ”:I
S __H elp

Geben Sie Sie IP-Adresse Ihres LEGO MINDSTORMS EV3 Bricks und dessen Port-Nummer ein.
Format: IP-Adresse: Port-Nummer.
Die Adresse finden Sie im Brick in der Registerkarte Settings (Symbol Werkzeug) unter Brick




Info.
Port-Nummer: 1100.

7. Verbinden Sie sich online mit der straton Runtime auf dem EV3.
dazu:

o Offnen Sie das Menii Projekt.
e  Wabhlen Sie den Eintrag Online.
e  Bestdatigen Sie die Frage nach dem Download des Projektes mit OK.

e Laden Sie das Projekt in den EV3.
(Alternativ: Projekt -> Anwendung downloaden.)

8. Wechseln Sie zum zenon Editor.
9. Klicken Sie in der Symbolleiste Runtime-Dateien auf Alle Runtime-Dateien erzeugen.

10. Klicken Sie auf Runtime starten.

E
File Edit Options Window Help
100% - Q9 -

&
ﬂ'& '\EQ‘Q ] By 42

|- oy Workspace: ‘SciencePackage_Demo_7_20(2) S, A #
--[B) EV3_DEMO (Start project) =

5 “ Variables State| Project name Target
23 Driver
# Datatypes [EGO EV3 73
+-@8 Reaction matrix

W Alocations

+1..(TY Alam

Die EV3 Runtime wird gestartet.

4.7 COPA-DATA Forum

Fiir Fragen zum zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS erhalten Sie auch Informationen und

Unterstitzung im Science Package Thread im COPA-DATA Forum: www.copadata.com/forums
(http://www.copadata.com/forums).
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