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1 Willkommen bei der COPA-DATA Hilfe

ZENON VIDEO-TUTORIALS

Praktische Beispiele fur die Projektierung mit zenon finden Sie in unserem YouTube-Kanal
(https://www.copadata.com/tutorial_menu). Die Tutorials sind nach Themen gruppiert und geben
einen ersten Einblick in die Arbeit mit den unterschiedlichen zenon Modulen. Alle Tutorials stehen in
englischer Sprache zur Verfugung.

ALLGEMEINE HILFE

Falls Sie in diesem Hilfekapitel Informationen vermissen oder Wunsche fur Ergénzungen haben,
wenden Sie sich per E-Mail an documentation@copadata.com.

PROJEKTUNTERSTUTZUNG

Unterstltzung bei Fragen zu konkreten eigenen Projekten erhalten Sie vom Customer Service, den
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 fur Sie da.

2 zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS

Das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS ermdglicht 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 ausgefuhrt. zenon Logic ist eine in zenon integrierte IEC
61131-3 Programmierumgebung.

Diese Anleitung fuhrt durch Installation und Programmierung fur 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
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Informationen zu Programmierung und Betrieb von LEGO MINDSTORMS Objekten entnehmen Sie
der LEGO Dokumentation.

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

Fur 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 fir Programme, die auf der eingebetteten
straton Firmware laufen.

P straton: Firmware flUr den LEGO Controller.

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

P FIRMWARE: Dieser Ordner enthalt die Firmware, die Sie mit dem LEGO Firmware Loader auf
lhren LEGO MINDSTORMS Controller laden ké&nnen.

P USB_DRIVER: Dieser Ordner enthalt die INF-Datei fur den USB-auf-Seriell Treiber.
¥ Info

LEGO, MINDSTORMS, NXT und EV3 sind Marken und Produkte der Firma LEGO.
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3 zenon Science Package for Lego MINDSTORMS 2.0

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

3.1 Installation

Fur dem Einsatz des zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS benétigen Sie:
» zenon ab Version 7.00 SPO
»  Firmware (auf Seite 8) flr den LEGO Controller

Falls Sie bereits zenon 7.00 oder héher auf Inrem Rechner installiert haben, verfigen Sie auch tber
eine Lizenz fur 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:
1. Verbinden Sie das Installationsmedium mit dem Rechner.
Falls die Installation nicht automatisch startet, wahlen Sie start.exe.

Wahlen Sie zenon 8.20.

oW

Folgen Sie den Anleitungen des Installationsassistenten.

Hinweis: Falls Sie bereits Uber eine zenon Version ab 7.00 verfugen, ist keine Installation notwendig.

3.1.1.1 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,  &uft 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:
P 128 Variablen
P Erweiterter Trend Starter Edition

»  Archivserver Starter Edition
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» 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) (https://forum.copadata.com/) erhalten Sie
auch zwei Demoprojekte:

»  MINDSTORMS_DEMO: Gibt Ihnen einen Uberblick Uber 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 fur den Shooterbot. Sie kbnnen es nach
Belieben an Ihre Bedurfnisse anpassen.

Laden Sie den Arbeitsbereich mit den beiden Projekten in zenon:

—_

fuhren Sie einen Rechtsklick auf den aktuellen Arbeitsbereich  aus
2. wahlen Sie im Kontextmenu Arbeitsbereich -> Sicherung riicklesen...
3

navigieren Sie zur Arbeitsbereichssicherung auf der dem Installationsmedium (*.wsb)

>

wahlen Sie Datei aus und klicken Sie auf OK

Um die Projekte zu &ffnen:
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 fihren Sie einen Doppelklick auf
das Projekt aus, um das Projekt in der zenon Logic Workbench zu 6ffnen

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

P straton Firmware auf den Controller laden

»  Dbereits vorhandene (auf Seite 10) straton Firmware updaten oder bereits existierende andere
Firmware ersetzen
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» 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, benétigen Sie die
LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Software, die Sie mit Inrem 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 Menu Tools -> Update NXT Firmware.

3. Achten Sie auf das korrekte Format: *.rfw.
Sollte die Dateiendung noch auf *.bin lauten, andern Sie diese auf *.rfw.
Korrekter Dateiname: 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.

[3) Update NXT Firmware fomtimn

O Orine Upeoes [ o= ]

5 avatatle Frmare s

J

Look INEINITsEamn

l [ R— [ Torowse for Nic

Brograw

Locating NaT Erwparing 4T Boveroad
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6. Starten Sie den NXT Controller.
Dricken Sie dazu die orange-Taste.

7. Verbinden Sie den Controller Gber USB mit dem PC.

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

[2]] Update NKT Firmware === Fenh

o —

Last downloaded firmware: LEGO MINDSTORMS NXT Frmwars v1.05

Wl D e upe: [ &= |
Wehicle:

(5] Avatable Femae Fies ¥ Quicks

‘ B

Humanc

9. Entfernen Sie das USB-Kabel.

10. Der Controller startet mit der aktualisierten Firmware
¥ Info

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

3.1.4 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 kdnnen. Dieser Modus
wird auch benétigt, wenn die straton Firmware upgedatet oder wieder LEGO Firmware geladen
werden soll. Um den Controller in den Firmware-Load-Mode zu versetzen:

1. Drucken Sie gleichzeitig mindestens 5 Sekunden lang bis Sie ein leises Klicken héren

» die orange Starttaste und
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» den Rest-Knopf auf der Geratertckseite.
Den Rest-Knopf erreichen Sie am besten mit einem spitzen Gegenstand.

3. Der NXT Controller startet im Firmware-Load-Mode . Sie horen ein regelmaliges Gerausch.

4. Starten Sie den Download der gewtnschten 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.

A Achtung

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

3.1.4.1 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:

1. Offnen Sie die Systemsteuerung -> System -> Geratemanager.
Fuhren Sie einen Doppelklick auf Unbekanntes Geréat aus.

Klicken Sie in der Registerkarte Treiber auf Treiber aktualisieren.
Der Dialog zur Treiberauswahl wird getffnet.

Wahlen Sie Auf dem Computer nach Treibersoftware suchen.

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

N v A W N

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

9. Das Gerat kann nun Uber USB kommunizieren.

3.1.5 Bluetooth-Verbindung zum Controller herstellen

Falls der PC tber einen Bluetooth-Port verfugt, kann die Verbindung zum Controller auch via
Bluetooth hergestellt werden. Um Bluetooth fur die Verbindung zwischen PC und Controller zu
konfigurieren:

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

2. Drucken Sie erneut die orange Taste.

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

4. Bestdtigen Sie Auswahl durch Drucken der orangen Taste.

5. Navigieren Sie mit Hilfe der grauen Tasten ins Ment 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-Menu zu verlassen.
Wechseln Sie ins Menu Connections.

Wahlen Sie mit Hilfe der grauen Tasten Bluetooth aus.

Jetzt kann der Controller Gber Bluetooth gefunden werden.

© ® N o

Offnen Sie den Bluetooth Geratemanager auf dem PC.
a) Wahlen Sie Gerat hinzufiigen.
b) Windows sucht nach sichtbaren Bluetooth-Geréaten.

c) Wahlen Sie aus der Liste lhren MINDSTORMS NXT Controller aus und klicken Sie auf
Weiter.
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10.
11.

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

Fuhren Sie einen Doppelklick auf das erstellte Bluetooth-Gerat 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 Schaltflache Erweitert.

¢) Andern Sie die Portnummer entsprechend lhren Wiinschen.

3.2 Verbindung zwischen zenon Logic und straton herstellen

Um eine Verbindung zwischen zenon Logic und straton herzustellen:

1.

Starten Sie zenon. Das Projekt MINDSTORMS wird geoffnet.

Sollte ein anderes Projekt oder ein anderer Arbeitsbereich gedffnet werden, 6ffnen Sie den
Arbeitsbereich fur das Projekt Uber das Kontextmend flr den Arbeitsbereich.

Maochten Sie ein neues Projekt erstellen:

a) wahlen Sie Datei -> Projekt neu

a) 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.
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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 fur die Einstellungen fur die serielle
Kommunikation zu &ffnen.

Kemmunikationsparameter @
" Ethemet TCPAP
IP Adresse: Abbrechen
Part: Hife
{* Senelle Verbindung
PC Part: Com1 -
Baudrate: 15200 hd
Paritat: Keine hd
Stoppbits: 1 -
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6.

7.

3.2.1 NXT Treiber in zenon Logic hinzufligen

Konfigurieren Sie die serielle Einstellung passend zu den Einstellungen fur den LEGO

Controller.

Hinweis: In diesem Dialog sind nur die COM-Ports 1 bis 4 auswahlbar. Sie kénnen jedoch im

Dialog Optionen, Registerkarte Debug, den COM-Port direkt in das Feld

Kommunikationsparameter eintragen.

Optionen
 Zielsystem | Runtime | Compéer | Download Debug | Online Change | “C*14] *]

|c:\ProgramData\COPA DATA\SQL2008R2\ac 39 lied- A73-dcebbdda-eeT: ~ |
Kommunikationsparameter
[EIE10)
[TS Rurtime LI

Simudation for alle Projelde)
™ Simulator immer im Kalstart Modus staren

Verbunden mit Runtime §ur alle Projekte)

™ Bestatigen vor dem Stoppen der Applikation
™ Bestatigen vor Download
[~ Bestatigen vor OnlineChange

Beim Starten der Runtime fur alle Projekte)

* Vorschlag im “Kaktstart"-Modus zu starten
" Vorschlag mit geladenen RETAIN Varablen zu starten

Misc
[™ User-Aktionen wahrend Test aufzeichnen
Log-Datei anzeigen... |
[ Aiways open this tab
OK | Abbrechen |  Hie |

Damit haben Sie Verbindung zwischen zenon Logic und straton konfiguriert.

Um den NXT Treiber in zenon Logic einzufugen:

1.

Fuhren Sie im Projektbaum der zenon Logic Workbench einen Doppelklick auf

Feldbuskonfiguration aus.
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2. Klicken Sie im Fenster I/O Treiber auf das Symbol oder den Befehl im Kontextment fur
Konfiguration einfiigen.

R
Gle Ede View Jmet Promct Tooks Window Melp
o 4 . a2 B HAa&%E D BA
Vorkspace
) ot B
3 Greohe e,
3 Progams "}
4 Recpe
3 Sgnah
(3 Seh Scope i
2 Soy o
3 Sag Tacies
B Fikbur Cordgpastre >
%3 Bedeg Canbousson
€ Poties LS
m 0.
79 Globsl detre:
(3 Global vanables
B Tge

3. Der Dialog zur Konfiguration wird getffnet.

A, Fdties

B et Configuntion.

Narve

MODBLS Master profocol
MODBUS Slave protocal
PROFINET 10 controler
PROFINET 10 device
Softhet ProfbusDP
shiaslon b 2enon Runtime conrschion
Wago T58-67x 10-Systern / ThinkiD

Add Configuration I ﬁ‘
et
_ Coed |

4. Wahlen Sie LEGO MINDSTORMS NXT 2.0.
5. Es sind drei Abschnitte vorhanden:

P NXT (Status)
» Drives

» Sensors

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

VARIABLEN ERSTELLEN

Erstellen Sie die bendtigten Variablen:
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1. Fuhren Sie einen Rechtsklick auf den Zweig NXT, Drives oder Sensors aus.

asdow  Help

a2 th Hl&N%e A BRd

] 10 Drivers *
[ 7 ©8 LEGO Mindstoms NAT 20
o & T

&
L
[=2
[ 8
a

®
B

"B Stshut
& Deves
"B PatA
"8 Pet B
"B Pt C
B Sensors
"8 Pet
"8 Pet2
"8 Pet3

'Iuﬂ

b

X

3 ® 0

Broperties..

find..
Find Neat

Insert Configuration

Inseqt Variable.
Sort symbols
Gnd

Create vaniables

Cirl+G

B8R number

2. Wahlen Sie im KontextmenU Create variable.

DRIVES

Es existieren zwei Versionen: easy und advanced. FUr den Einstieg wahlen Sie am besten easy und
dann Create variable. Mehr tber die Verwendung von Advanced Variables lesen Sie im Abschnitt
Verwendung komplexer Variablen (auf Seite 40).

SENSORS

Bevor Sie im Abschnitt Sensors eine Variable erstellen, mussen Sie im Feld Type einen Sensortyp

auswahlen. Dazu fuhren Sie einen Doppelklick auf das Feld Value aus.

—-— —

Hew

O Ma%e D Fad

O LE0 Mircbtores T 200
&
e
D STATUE BETIERVWOLTAGE
@ STATUS BATFERVSTATE
@ STATUE BLUE TN HETATE
@ SLATUS LSESTATE
B STATUS RECRAREEALE
= STATUE ERRDA
B Do
A Fma
A
3

&

dddiad
127dz

| Pt
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KONFIGURATIONSBEISPIEL:

25355°

2OOT [ mEm

FEEV-EEEERE X114

3.2.2 NXT Controller verbinden

Um den NXT Controller zu verbinden:
1. Wahlen Sie am Controller USB als Verbindungsmedium:
a) Drucken Sie die orange-Taste.

a) Navigieren Sie mit den grauen-Tasten zum Menu Settings und &ffnen Sie es mit Druck
auf die orange-Taste.

b) Wahlen Sie Connection.

c¢) Wahlen Sie USB.
(Falls Sie Uber Bluetooth verbinden méchten, wahlen Sie hier Bluetooth aus.)

2. Kompilieren Sie das zenon Logic Projekt:
a) Fuhren Sie einen Rechtsklick auf mindstorms im Projektbaum aus.
b) Wahlen Sie im Kontextmenu Projekt kompilieren.

3. Gehen Sie online:
a) Wahlen Sie im zenon Logic MenU Projekt den Eintrag Online aus.

b) Die Abfrage fur den Download wird gedffnet:
No appication [

Do-you want to download the application now?

) No

¢) Klicken Sie auf Yes.
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4. Das Projekt ist online und Sie kénnen verfolgen, wie die Sensoren Werte einlesen.

BaANE 24 A o uxs=ss

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 fr die
Bluetooth-Kommunikation.

BEDIENUNG

EINSCHALTEN

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

MENU-NAVIGATION
» Menu offnen: Dricken Sie die orange-Taste.
» Menu schlieBen: Dricken Sie die dunkelgraue-Taste.

» Im Menu navigieren: Drucken Sie die linke oder rechte graue Pfeil-Taste. Mit der
orangen-Taste wahlen Sie einen MenUeintrag aus. Um ein Untermenu zu verlassen, ohne zu
speichern, drucken Sie die dunkelgraue-Taste.

AUSSCHALTEN
1. Wahlen Sie im Hauptmend Turn off und drucken Sie die orange-Taste.

2. Wahlen Sie eine Option aus:
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Q)

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.

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

Cancel: Das SchlieBen wird abgebrochen und das Hauptmenu geoffnet.

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

geladen.

STRATON MENU

Mit dem straton Menu kénnen Sie die geladene straton Applikation starten oder stoppen. Um das
Menu zu 6ffnen, wahlen Sie im Hauptmend den Eintrag straton .

STATISTICS

Statistics zeigt Innen Informationen Uber die aktuell laufende Applikation. Um die entsprechenden
Daten anzuzeigen, wahlen Sie im HauptmenU den Eintrag Statistics. Sie sehen:

4

»
»
4
4

den Namen der geladenen Applikation

GroBe des Codes in kB

die DatenbankgroBe in kB

die Ausfuhrungszeit des straton Zyklus

die Zyklus-Latenz in Mikrosekunden

MENU SETTINGS

In diesem Menu konfigurieren und sehen Sie:

4
4

Versions: Information zur verwendeten Version.

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

4

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

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

Search: Startet Suche nach Bluetooth-Geraten. Um ein Gerét zu den
Bluetooth-Kontakten hinzuzuftigen, wahlen Sie es aus der Liste der gefundenen Geréte
aus.
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P Contacts: Kontakte verwalten. Sie kdnnen Kontakte (Gerate, die sich verbinden durfen)
entfernen oder Verbindungen (z. B. zum Pairen) herstellen.

CONNECTION

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

» USB
»  Bluetooth: eingehende Bluetooth-Verbindung

P RS-485: RS-485 Port mit den Parametern 775200, E, 8, 1
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.

P None: Der Kommunikationsserver wird nicht verwendet.

VOLUME

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

P 4 Maximum

3.3 straton Anwendungen fiir NXT entwickeln
Fur straton Anwendungen auf LEGO MINDSTORMS 2.0 gelten folgende Einschrankungen:

STRATON RUNTIME:
» MaximalgroBe fur Code: 26 kB
» MaximalgroBe der straton Datenbank: 20 kB

Hinweis: GroBe des Codes und der Datenbank konnen im Menu Statistics Uberprift werden.

ZENON LOGIC WORKBENCH

»  Es konnen nur die COM-Ports 7 - 9 verwendet werden. Wurde einem USB-Gerat oder einem
Bluetooth COM-Port eine hohere Portnummer als 9 zugewiesen, muss dies manuell auf eine
Portnummer kleiner als 70 konfiguriert werden.
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» In der Workbench kénnen nur die Ports COM1 - COM4 ausgewahlt werden. Es kénnen
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 gentgt die Angabe des Ports, z. B.
COM5

¥ |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 konnen.

Uber das Menu Settings (auf Seite 19) wird eine dieser Verbindungen fir 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 hinzugefugt, kann ein MODBUS Slave den hier konfigurierten Port benutzen.

Weitere Informationen tber die Nutzung des seriellen Ports im straton Programm und Uber den
MODBUS I/O Treiber finden Sie in der zenon Logic Dokumentation. Driicken Sie dazu in der
Workbench die F1-Taste oder benutzen Sie das Menu Hilfe.

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

3.3.1.1 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.

Protocol:

& Serial MODBUS-RTU
Com. port: uss:
Delay between requests

Delay (ms): |0

¥ Try to reconnect after communication error
¥ Manage gagnostic info for slaves

[ MODBUS Master Port =)
" MODBUS on Ethemet oK
Address: 1272.0.0.1 Cancel
Port: 502

3.3.1.2 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 gentgt die Zeichenfolge BT, um den Bluetooth-Port zu benutzen.

Fur 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 Geréts endet, zum Beispiel: BT:NXT.

Hinweis: Das anzusprechende Gerat muss bereits in den Bluetooth-Kontakten enthalten
sein. Um ein Gerat manuell zu den Kontakten hinzuzufigen, starten Sie die Suche (auf Seite
19) und stellen Sie die Verbindung einmal manuell her. Beim ersten Kontakt ist eventuell
Pairing notig.

3.3.1.3 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 Uber die Zeichenfolge HS angesprochen. Damit wird der Port standardmalig
mit folgenden Parametern geoffnet:

» Baudrate: 775200 Bit/s

» Parity: even

» Data Bits: 8
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» StopBit: 7

PARAMETER ANPASSEN
Wenn Sie die Kommunikationsparameter anpassen mochten, fugen 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: 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.

3.3.1.4 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. Drucken Sie dazu
in der Workbench die F1-Taste oder benutzen Sie das Menu Hilfe. Die Nutzung der NXT Sensoren
und Motor-Ports konfigurieren Sie in der LEGO LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Konfiguration.

10 Drivers *
B 1 LEGO Mindstorms NXT 2.0
B mxr
B Status
@ STATUS_BATTERYWOLTAGE

o
Eiid

= oy STATUS_BATTERYSTATE
g @ STATUS_BLUETOOTHSTATE
q @ STATUS_USBSTATE
= oy STATUS_RECHARGEABLE
@ & STATUS_ERROR

o® Drives
B 0 Potd

@ PORT_A_AUTOSPEED
& PORT_A_TACHOCOUNT
f PoutB
B PatC
= Senzors
B Poit 1: Touch senzor
& PORT_1_VALUE
B Post 2 Urasonic serses
& PORT_2 VALUE
@& PORT_2 INVALID
B Pot 3 Light sensor [active)
& FORT_3_VALUE
& PORT_3_INVALID
B Pot 4 Colour sensor
gy PORT_4_VALUE
& PORT_4_RED
& PORT_4_GREEN
y PORT_4_BLUE
thy PORT_4_GRAY
@ PORT_4_INVALID
@ FORT_4_COLOR
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3.3.1.4.1 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)

P STATUS BLUETOOTHSTATE: Bluetooth Status
Werte:

» O ein

» T:sichtbar

» 2 verbunden
» 3 verbunden und sichtbar
» 4 aus

P STATUS_USBSTATE: USB Status
Werte:

» 0O getrennt
» 7. verbunden
P 2 in Betrieb

P STATUS RECHARGEABLE: Status fur wiederaufladbare Akkus
Werte:

P O Keine wiederaufladbaren Akkus vorhanden

» 7. wiederaufladbare Akkus vorhanden

P STATUS_ERROR: Fehler-Code

3.3.1.4.2Drive Variablen

Fur den Antrieb stehen folgende Variablen zur Verfigung:

o® Diives
B Poit: &
@ PORT_A_AUTOSPEED
& PORT_A_TACHOCOUNT
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»  PORT_x_AUTOSPEED (SINT, Output): Definiert Geschwindigkeit des Motors.
Werte: von -700 bis 700

» 0. Motor aus
» -700: Maximalgeschwindigkeit rickwarts
» 700: Maximalgeschwindigkeit vorwarts

»  PORT_x_TACHOCOUNT (DINT, Input): Enthalt absolute Anzahl an Umdrehungen des Motors
in Winkelgraden. 360° sind eine vollstandige Umdrehung pro Sekunde. Magliche Werte: von
—2.147.483.648 bis 2.147.483.647

KOMPLEXE VARIABLEN

Komplexere Operationen mit den Antrieben konfigurieren Sie mit komplexen Variablen. Diese wahlen
Sie Uber 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 fihren.

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 40).
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3.3.1.4.3Farbsensor Variablen

Fur die Farberkennung stehen folgende Variablen zur Verfugung:

W= Senzors

1 Port 1: Colour sengor

»

v v v Vv

@ PORT_1_VALUE
@ PORT_1_RED
@ PORT_1_GREEN
@ PORT_1_BLUE
@ PORT_1_GRAY
@ PORT_I_INVALID
@ FORT_1_COLOR

PORT_x_COLOR (INT, Output): Definiert den Sensor-Modus.
» O Passiver Modus (Helligkeit messen)

» 7:Rot wird gemessen

» 2:Grun  wird gemessen

» 3:Blau wird gemessen

» 4 Alle Farben werden gemessen

PORT_x_VALUE (INT, Input)

Wenn der Modus passiv, rot, grin oder blau ist:

» Ein Wert zwischen 0 und 255 legt die Farbintensitat fest.
Wenn der Modus alle Farben ist:

» 1schwarz

» 2 blau

>  3:grin

» 4:gelb

» 5Sirot

> 6 weil

PORT_x_RED: Im Modus alle Farben wird Intensitat der Farbe rot gemessen.
PORT_x_GREEN: Im Modus alle Farben wird Intensitat der Farbe grin gemessen.
PORT_x_BLUE: Im Modus alle Farben wird Intensitat der Farbe blau gemessen.
PORT_x_GRAY: Helligkeit wird gemessen

27| 66



3.3.1.4.4Touch Sensor Multiplexer (HT)

Fur die Touch-Sensoren stehen folgende Variablen zur Verfigung:

&= 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 SWITCHZ: Status von Sensor 2
PORT _x_SWITCH3: Status von Sensor 3

»
»
»
»  PORT_x_SWITCHA4: Status von Sensor 4

3.3.1.4.5Gyroskopischer Sensor (HT)

Der LEGO MINDSTORMS 2.0 NXT Gyro Sensor informiert Uber die Anzahl der Umdrehungen des
Motors und uber 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 AnschlieBen 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)
g PORT_2_WALUE
@ PORT_Z_INVALID

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

» der Wert nicht ausgelesen werden kann
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3.3.1.4.6Digitaler 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 fur 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 fur die Z-Achse wird sinken. Da die
Erdanziehungskraft unter den drei Teilvektoren verteilt wird, kann die Neigung des Sensors bestimmt
werden.
[ Port 2: Digital Accelerometer sensor (HT)
& PORT_3 WALUE_ X
@ PORT_3 WALUE_Y

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

v v v

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

3.3.1.4.7Digital 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 néchste ganze Gradzahl berechnet.

Der HiTechnic Kompass-Sensor wird, wie jeder andere magnetische Kompass auch, von lokalen
magnetischen Stérungen 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.
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Dieser Effekt wird Kompass-Abweichung genannt. Um diese Abweichung zu korrigieren, hat der
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 Ihr NXT-Objekt so, dass es sich in einem sehr engen Kreis dreht (rotiert).
P Es muss sich zwischen 1%2- und 2-Mal (mehr als 360 Grade) drehen.
4

E muss eine volle Umdrehung in ungefahr 20 Sekunden vollfuhren.

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

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

P PORT_x VALUE: Aktueller Kurs in Grad.
0: Norden

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

» PORT_x_CAL: (Ausgabe) Kontrolliert den Kalibrierungsmodus.
» TRUE: in Kalibrierungsmodus wechseln

P FALSE: zum Mess-Modus wechseln.

Hinweis: Im Kalibrierungsmodus liefert der Sensor ungtltige Daten.

3.3.1.4.8 Andere Sensoren

Folgende weitere Variablen fur Sensoren stehen zur Verfugung:

@ Sensors
il Port 1: Colour senzor
[l Poit 2 Sound sensor [dBA)
g PORT_2_WALUE
@ PORT_2_INVALID

»  PORT_x_VALUE: Sensor-Wert, abhangig vom Sensor
» SounddB
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» Sound dBA

» Ultrasonic: Entfernung in Zentimeter (cm)

» Temperature: Temperatur in Zehntelgrad Celsius (°C/10)
»  PORT_x_INVALID:

» TRUE: Sensor befindet sich im Fehlerzustand

3.3.2 Funktionen

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

Zum Beispiel: %ProgramData%\COPA-DATA\zenon8.20711\straton\HWDEF\Mindstorms NXT

3 Embedded HMI
[ Files
[ Hilzcher CIF
1 Hilscher CIF PB
3 IECE1850
[ Maths
[ § Mindztorms MxT
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 Verfugung:

» BUTTONENABLE (auf Seite 32): straton Ubernimmt Kontrolle Uber NXT-Tasten.
BUTTONGET (auf Seite 32): Ubermittelt Information, welche Taste gedrtickt 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 34): Gibt Tone aus.

v v Vv Vv Vv Vv
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3.3.2.1 BUTTONENABLE

BOOL BUTTONENABLE (BOOL ENABLE)

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

Hinweise:
» Das Menu System am NXT Objekt wird in diesem Fall deaktiviert.
»  Der Aufruf dieser Funktion ist nur moglich, wenn das Mentd 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 -7 zurdck.

Ruckgabewert:

»  TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefthrt.

3.3.2.2BUTTONGET

SINT BUTTONGET

Ruckgabewerte:

»  -7: Tasten kénnen von straton nicht gelesen werden. Das Menu System am NXT-Objekt ist
aktiviert.

0: Keine Taste gedrickt.

1: Linke-Taste gedruckt.

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

v v Vv Vv Vv

4: Verlassen-Taste (dunkelgraue Taste) gedriickt.

3.3.2.3DISPLAYERASE

BOOL DISPLAYERASE
Loscht den Bildschirminhalt.

Ruckgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefuhrt
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3.3.2.4DISPLAYLINE

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

Werte fur C:
P TRUE: zeichnet Linie
P FALSE: 16scht Linie

Ruckgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefuhrt

3.3.2.5DISPLAYPIXEL

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

Werte fur C:
P TRUE: zeichnet Punkt
P FALSE: 16scht Punkt

Ruckgabewert:

»  TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefuhrt

3.3.2.6 DISPLAYSTRING

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

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

Ruckgabewert:

»  TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefuhrt
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3.3.2.7SOUNDFREQUENCY

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

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 Men( Volume konfigurierte Maximallautstarke (auf Seite 19).

Ruckgabewert:

» TRUE: Aktion wurde erfolgreich ausgefuhrt

3.4 MINDSTORMS 2.0 Runtime mit zenon verbinden

Fur die Erstellung eines neuen zenon Logic Projekts in zenon wird empfohlen, den stratonNG Treiber
zu verwenden. Dieser unterstutzt 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 -

stelen | [ Abbrechen | [ Hife |

Wahlen Sie aus der Dropdownliste STRATONNG.

Hinweis: Die Treiberauswahl kann nachtraglich nicht mehr geandert werden.

STRATONNG TREIBER KONFIGURIEREN

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

2. markieren Sie den stratonNG Treiber
Anmerkung: dieser wird mit dem fur das Projekt definierten Namen angezeigt, z. B. straton:
mindstorms

3. wahlen Sie im KontextmenU Treiberkonfiguration

4. der Dialog fur die Treiberkonfiguration wird gedffnet
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5. offnen Sie die Registerkarte Connections

Konfiguration
Allgemein | Options | Connections
Connections

Connection name

mindstoms _______COM5.________|
New Delete

Edit connection -
Connection name

‘ Hife
Addressing
Primary IP address Primary port no.
Secondary IP address Secondary port no
Emror handling
Comunication timeout Reconnect delay
ms ms
Options

Use muttiple connections

Use evert connection

Max. write request length
12

Um den Treiber zu bearbeiten:

LN

klicken Sie auf Edit

markieren Sie den Verbindungsnamen

2
3. konfigurieren Sie die Verbindung
4

klicken Sie auf Save und dann OK

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

Connection name

Adressing

Primary IP address

Muss dem Projektnamen entsprechen.

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

Bei der Kommunikation mit straton NXT tUber USB oder Bluetooth
genugt es, den Port ohne weitere Einstellungen zu setzen, z. B.
COMS5:

Eingabe des COM-Ports.

Eingaben, die mit COM beginnen und mit einem Doppelpunkt
enden, werden als COM-Ports interpretiert.
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Achtung: Der Doppelpunkt (:) 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: 775200 Bit/s
» Parity: even

» Data Bits: 8

» Stop Bit: 7

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

» Baudrate in bits/s

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

» Stop Bit

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

Einschrankungen: 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.

3.5 Fragen und Antworten

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

Warum bekomme ich eine Fehlermeldung  Wahrscheinlich befindet sich bereits eine zenon
bei der Installation? Installation am System.

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

Wie wechsle ich zurtck zur originalen LEGO  Die Ruckkehr entspricht dem Vorgehen wie beim
Firmware? Installieren der straton Firmware, wenn bereits
andere Firmware vorhanden ist.

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

Was mache ich, wenn der LEGO Firmware Wechseln Sie den USB-Port oder installieren Sie
Loader den Controller nicht findet? dessen Treiber neu.

Details: LEGO Firmware Loader findet Controller
nicht (auf Seite 39).

Was mache ich, wenn der zenon Logic Das kann mehrere Ursachen haben. Uberprfen Sie
Workbench Treiber nicht mit meinem die Einstellungen und ob alle Geréte online sind.

Controller kommuniziert? . ‘ ‘
Details: zenon Logic Workbench Treiber

kommuniziert nicht mit dem Controller (auf Seite

39)
Was mache ich, wenn der stratonNG Das kann mehrere Ursachen haben. Uberprifen Sie
Treiber nicht mit meinem Controller die Kommunikations-Parameter, Runtime und das
kommuniziert? 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 (https://forum.copadata.comy/).

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.

OK

37| 66


https://forum.copadata.com/

Auf Ihrem System wurde diese Version von zenon bereits installiert. Sie mussen 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 8) fort.

3.5.2 Original LEGO Firmware aktivieren

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

» die orange Starttaste und

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

Der NXT Controller startet im Firmware-Load-Mode . Sie horen ein regelmafiges Gerausch.

Starten Sie den Download der gewinschten 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.

DOWNLOAD DER LEGO-FIRMWARE:

1.

Verbinden Sie den Controller per USB mit dem PC.
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Starten Sie die LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 Software.

Wahlen Sie im MenuU Tools den Eintrag Update NXT Firmware.

Die Original LEGO MINDSTORMS NXT Firmware ist vorausgewahlt.
Klicken Sie auf die Schaltflache Download.

Der Controller startet mit der Original LEGO Firmware neu.

3.5.3 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 fur den Firmware Loader Modus installiert.

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

1.

Offnen Sie wahrend der Controller verbunden ist den Geratemanager in der
Systemsteuerung.

Wahlen Sie den LEGO MINDSTORMS NXT Firmware Update Mode Treiber aus.

Fuhren Sie einen Rechtsklick darauf aus.

@ e =

[

u LIEL L

Wahlen Sie im KontextmenU Deinstallieren.

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

Der Treiber wird automatisch neu installiert.

3.5.4 zenon Logic Workbench Treiber kommuniziert nicht mit dem

Controller

Die Kommunikation zum Controller ist eine Punkt-zu-Punkt Kommunikation Uber einen virtuellen
seriellen Port. Es kann immer nur eine Anwendung zur gleichen Zeit verbunden werden.
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Wenn die Kommunikation fehlschlagt, konnen mehrere Grinde dafur verantwortlich sein. Die
haufigsten sind:

1. Der stratonNG Treiber und zenon sind noch online.

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

3. Die Verbindungseinstellungen fir 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 Uber einen virtuellen
seriellen Port. Es kann immer nur eine Anwendung zur gleichen Zeit verbunden werden.

Wenn die Kommunikation fehlschlagt, konnen mehrere Grinde dafur verantwortlich sein. Die
haufigsten sind:

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

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

a) Drucken Sie die orange Taste.
b) Sobald Sie den Eintrag straton sehen, driicken Sie die orange Teste erneut.
c) Wahlen Sie Start und drucken Sie die orange Taste.

Dass die Runtime |&uft, 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, prufen 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 fur den Controller sind nicht auf das richtige Medium gesetzt
(USB oder Bluetooth). Setzen Sie diese auf die aktuell verwendete Verbindung.

3.6 Verwendung komplexer Variablen

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

Die Verwendung komplexer Variablen wird nur erfahrenen Anwendern
empfohlen!

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

vorgegeben Winkel zu bewegen. Das wird benétigt, um  sehr prézise Bewegungen zu projektieren.

Fur die Projektierung:

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

E [F] LEGO Mindstorms NXT 2.0

2 B wxr

';‘ o® Drives

o 0 Pot A

= n

g @ Por: B Properties...

o # Sensors

— n Port ~

@ o Port
B Por

B 0 Port

Find...
ﬂ Find Next

[8  lnsert Configuration..
m
-g

& Insegt Variable...
———— Pt

Home B¢ Sort symbols
1+ Grid Crl+ G

Create variables

Create advanced variables

2. Sie erhalten 15 Variablen.

Die fur Sie relevanten Variablen sind:
» PORT_n_FLAGS
» Bit-Maske, von welchen Variablen geschrieben werden soll.
»  PORT_n_TACHOLIMIT
» Das relative Limit dafur, mit wie vielen Grad, der Motor drehen soll.
» Achtung: Dieser Wert ist immer positiv, auch wenn der Motor rickwarts dreht.
» PORT_n_MODE
»  Modus, den der Motor benutzen soll.

»  Meint nicht vorwarts oder rickwarts oder steigend und sinkende Geschwindigkeit,
sondern interne Kommandos.

» PORT_n_SPEED
»  Geschwindigkeit des Motors.
P Bandbreite: -700 (ruckwarts) bis 700 (vorwarts)
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» PORT n RUNSTATE
P Wie der Motor laufen soll.

»  Physikalische Eigenschaften (set speed instantly, Ramp UP oder Ramp DOWN)
& Achtung

Alle Variablen mussen 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 Kontextmenu erzeugt. Diese Struktur wird in jedem
Zyklus geschrieben. Aber, da PORT_n_FLAGS von straton nach jedem Zyklus auf O gesetzt wird,
passiert nichts weiter.

Die Variable PORT_n_Flags ist eine Bit-Maske fur jene Variablen, die fur 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]:

#define UPDATE M
#define UPDATE 3
#define UPDATE ’

BORT_B_FLAGS : 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 bendtigen auch fur PORT_n_MODE eine Bit-Maske. Grundsatzlich mussen Sie immer beide
setzen, wenn sie eine Vorwartsbewegung erzeugen wollen[ST]:

[} ine MOTORCH
1e BRAKE

FORT_B_MODE := any aaint (HOTOROH or BRAKE):

Sie haben nun die Bit-Maske gesetzt, welche Variablen upgedatet werden sollen und einige interne
Flag-Parameter.

Jetzt kommt der fur uns interessantere Teil: Der Drehmodus des Motors - PORT_n_RUNSTATE. Hier
steht Ihnen keine Bit-Maske zur Verfugung. Die Werte sind exklusiv.

$define MOTOR_RUN_STATE_IDLE 164 Motor idles / does nothing
#define MOTOR_RUN_STATE_RUNNING 16% Motor turnes

PORT_B_RUNSTATE := any_to_usint (MOTOR_RUN_STATE_RUNNING);

Und schlieBlich: PORT_n_SPEED und PORT_n_TACHOLIMIT:

//Full force 360 degree foreward turn
PORT_B_SPEED 1=

PORT_B_TACHOLIMIT := 360;
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& Achtung

Stellen Sie unbedingt sicher, dass Sie diese Werte nicht in jedem Zyklus
schreiben. Sonst wird das Dreh-Kommando in jedem Zyklus ausgefuhrt.  Sie
mussen 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, mussen Sie das zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS
in der Version 7.20 oder hoher installieren.

4.1 Voraussetzungen
Hardware:
» Netgear WNAT1100 Wi-Fi Dongle
» LEGO MINDSTORMS EV3 mit Firmware Version 1.03E oder 1.03H oder hoher.

Software:
P zenon ab Version 7.20

P LEGO MINDSTORMS EV3 Runtime (am Installationsmedium im Pfad
\AdditionalSoftware\Science Package - Firmware\EV3 verfugbar)

»  Bricx Command Center (verfugbar 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
hoher sein.

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

43| 66


http://bricxcc.sourceforge.net/

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

4.2

Installation

Die Installation umfasst:

»
»
»

zenon Science Package

EV3 Setup

zenon Logic Editor and Runtime

Wenn Sie zenon 7.20 oder hoher bereits installiert haben, kénnen Sie gleich das EV3 Setup ausfuhren.

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).

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

Verbinden Sie den LEGO MINDSTORMS EV3 mit dem PC via USB Kabel.
Offnen Sie Bricx CC: Tools -> Find Brick

Konfigurieren Sie die Verbindung:

Find Brick % o]

Searching for the brick

Poeat Eirick Typs
ush - [ea
Firnwase
Standard
a0 & Linac
0k |[ cocel |[ hep |
» Port: usb

» Brick Type: £V3

» Firmware: Linux
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zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS EV3 u
zenon

6. Offnen Sie den Bricx Explorer: Tools -> Explorer.

|me Edit_Seach View Compile | Tooks | Wisdow Help

Durect Conrol 2T e - DO (B W
VLY

Dragrastis T
Wa = L] ean

7. Erstellen Sie einen neuen Ordner T5 Runtime.

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

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

10. Offnen Sie am Installationsmedium den Ordner \AdditionalSoftware\Science Package —
Firmware\EV3\prjs.

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

File Edit View Help
AXSN > 0O I 8
A ) v 4 ). Comemon Fées

.
§ BrkProg SAVE = ). zenon241 590
X EVIMEG @ b oC

5 TS Rurhmo
ise3

4.3 zenon Logic Projekt erstellen

zenon Logic beinhaltet einen voll integrierten Konfigurator fur 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.
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ZENON PROJEKT ERSTELLEN
1. Offnen Sie den zenon Editor.
2. Wahlen Sie Datei -> Projekt neu.

3. Der Dialog zur Projekterstellung wird getffnet.

i

4. Vergeben Sie einen Namen fur das Projekt.

5. Klicken Sie auf OK.
»  Der Wizard zur Projekterstellung wird gestartet.
»  Schlieen 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).

2. Wahlen Sie im Kontextmenu oder in der Symbolleiste der Detailansicht zenon Logic Projekt
neu.

a iariochngn

<
“ ‘
dm Echrprnt modebn ~ | Dtctal /0 fitered / 0 selected

3. Der Dialog zur Projekterstellung wird gedffnet.

4. Vergeben Sie einen Namen fur das Projekt.
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5. Klicken Sie auf Fertigstellen.
. cetezmniogipoea BN

Settrgs

Name

MyEV3

Diver

STRATONNG v

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

3 Soft Scope

= Spy

3 Stiing Tables

Hr Fieldbus Configurations
%} Binding Configuration
€ Profiles

Ml yos

g Global defines

6 Veriables

B Types

Das Fenster 1/0 Treiber wird gedffnet.

Wahlen Sie im Kontextmenu Konfiguration einfiigen.

Uik W N

Das Fenster Konfiguration hinzufiigen wird getffnet.
. ddConfiguatn  EX

Choose a configueation

e [

= Amfbus Cancel
CaN

= DNP3

= EthemeliP
IECG0870

= IECE1850

= MODBUS
Frofne 10

= Shared Memary

oK

6. Offnen Sie den Knoten Alle.
7. Wahlen Sie LEGO EV3.
8. Klicken sie auf OK.

Fuhren Sie einen Rechtsklick auf eine freie Stelle in diesem Fenster aus.
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Im Fenster wird die Konfiguration in Baumansicht erstellt:

=[] LEGO Ev3
B[] Eva
ﬂ Buttonz
B8 Sensors
- F Patd
o E Part1
B Part2
n Port 3

LEGO EV3 KONFIGURATION

> EV3
» Buttons
» Sensors
» Port0
» Port1
» Port2
» Port3

4.4.1 Sensortyp definieren

In der Gruppe Sensoren kénnen Sie fur jeden Port den Typ des Sensors definieren.
Dazu:

1. Fthren Sie einen Doppelklick auf den Port aus.

2. Das Konfigurationsfenster wird gedffnet.
3. Fuhren Sie einen Doppelklick auf Typ aus.
4. Die Auswahlliste wird geoffnet.
5. Wahlen Sie den gewunschten Typ.

Name Aot Ik

T —

Sound sensor (dBA)
Light zensor (active)
Light sensor (ambient)
Colour sensor
Ultrasonic sensor
Temperature sensor
Gyroscopic sesnor (HT)
Digital compass sensor (HT)
EV3 Gyroscopic sensor
EV3 Ultrasonic sensor
EW3 Colour sensor

£

6. SchlieBen Sie den Dialog mit Klick auf OK.
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4.4.2 Variablen erstellen

Sie kdnnen Variablen automatisch erstellen oder manuell verbinden.

VARIABLEN AUTOMATISCH ERSTELLEN
1. Fuhren Sie einen Rechtsklick auf den Port aus.
2. Wahlen Sie im KontextmenU Variablen erstellen.

3. Alle bendtigten Variablen werden automatisch erstellt.

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

VARIABLEN MANUELL VERBINDEN

Um Variablen manuell zu verbinden:
1. Fuhren Sie einen Rechtsklick auf den Port aus.
2. Wahlen Sie im Kontextmenu Variablen einfiigen.
3. Der Dialog zur Konfiguration wird getffnet.

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

VARIABLEN KONFIGURIEREN

Symbol Auswahl einer Variablen entsprechend der IEC 61131-3 Syntax.
Area Bereich.
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 benutzt.
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Bit Number Bit-Nummer.

DATENTYPEN

Sie kdnnen Variablen mit beliebigem Datentyp mit den LEGO EV3  1/Os verbinden. Die Runtime
konvertiert die Werte der I/Os in den Datentyp der Variable.

Hinweis: Variablen vom Typ STRING werden nicht unterstatzt.

4.4.3 Function Blocks und Functions

Einige Function Blocks und Functions werden in der Bibliothek bereitgestellt, um  LEDs, Sounds, LCD
und Motoren des LEGO EV3 zu steuern.

Folgende Function Blocks werden néher beschrieben:

» LED
» Sound
» Motor

4.43.1LED

LED Muster einstellen:

SetlLed Erstellt ein LED Muster

[IN] LED Index des anzuwendenden LED Musters:
» O: Alle LEDs aus.
» 7-9: Entsprechendes LED Muster.

[OUT] Q Aktuelles LED Muster.

4.4.3.2Sound

Tonwiedergabe einstellen.

Allgemein:
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Parameter

PlaySnd

[IN] ENABLE

[IN] FREQ
[IN] DURATION

[IN] VOLUME

[OUT] PLAYING

Systemklange:

Beschreibung

Tone wiedergeben.

Tonwiedergabe einschalten:

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

» FALSE: Tone werden nicht wiedergegeben.
Frequenz des Tons.
Dauer des Signals.

Lautstarke.
»  Minimum: 0
»  Maximum: 700

TRUE, wenn Tone wiedergegeben werden.

PlaySysSnd

[IN] ENABLE

[IN] SND

[IN] VOLUME

[OUT] PLAYING
Symbol

Area

Format

Systemklang wiedergeben.

Tonwiedergabe einschalten:

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

» FALSE: Tone werden nicht wiedergegeben.
Index des Systemklangs.

Lautstarker.
»  Minimum: 0
»  Maximum: 700

TRUE, wenn ein Systemklang wiedergegeben wird.

Variablenname entsprechend des IEC 61131-3 Syntax.
» Data Exchange

» Data Status.

Datentyp:
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» 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.
4.4.3.3Motor

Motor einstellen.

MOTORINFORMATIONEN

Motorinformationen:

MotorlInfos Motorinformationen abrufen.

[IN] MOTOR Index des Motors: 7 - 4

[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

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

MOTOR DREHEN

Einen Motor drehen:

Rotate Einen Motor drehen.

[IN] MOTOR Index des Motors: 7 - 4
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[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:
» -255Dis -T: Rickwarts.
» O Stop.
» 7 bis 255: Vorwarts.

[OUT] RUNNING TRUE, wenn der Motor l5uft.
[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

Mehrere Motoren drehen:

Rotate2 Mehrere Motoren drehen.
[IN] MOTORS Index der Motornummern.
» Motor 1.7
» Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor 4. 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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 -T: Ruckwarts.
0: Stop.
1 bis 255: Vorwarts.

[OUT] RUNNING TRUE, wenn der Motor lauft.
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[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

DREHWINKEL

Drehwinkel fiir einen Motor:

RotateAngel Drehwinkel fur einen Motor.
[IN] MOTORS Index des Motors: 7 - 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 -T: Ruckwarts.
» O Stop.
» 7 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 l5uft.
[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

Drehwinkel fiir mehrere Motoren:

RotateAngel2 Drehwinkel fur mehrere Motoren.
[IN] MOTORS Index der Motornummern.

» Motor 1.7

» Motor 2:2

» Motor 3: 4
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» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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:

» -255Dis -T: Ruckwarts.

» O Stop.

» 7 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.
DREHZAHL

Drehzahl fiir einen Motor:

RotateCount Einen Motor fur eine definierte Anzahl von Zahlimpulsen drehen.
[IN] MOTORS Index des Motors: 7 - 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 -T: Ruckwarts.
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» O Stop.
» 7 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 lauft.
[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.

Drehzahl fiir mehrere Motoren:

RotateCount2 Mehrere Motoren fur eine definierte Anzahl von Zahlimpulsen
drehen.
[IN] MOTORS Index der Motornummern.
» Motor 1.7
» Motor 2:2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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 -7: RUckwarts.
» 0. Stop.

» 7 bis 255: Vorwarts.
[IN] COUNT Anzahl der Drehimpulse.

[IN] BRAKE Bremse.
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» TRUE: Motor wird am Ende gebremst.
» FALSE: Motor wird nicht gebremst.

[OUT] RUNNING TRUE, wenn der Motor lauft.
[OUT] SPEED Aktuelle Geschwindigkeit.
DREHZEIT

Drehzeit fir einen Motor:

RotateTime Einen Motor fur einen definierten Zeitraum drehen.
[IN] MOTORS Index des Motors: 7 - 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:
» -255Dbis -T: Ruckwarts.
» O Stop.
» 7 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 fiir mehrere Motoren:

RotateTime2 Mehrere Motoren  fur einen definierten Zeitraum drehen.

[IN] MOTORS Index der Motornummern.
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» Motor 1.7
» Motor 2: 2
» Motor 3: 4
» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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:
» -255Dis -T: Ruckwarts.
» O Stop.
» 7 bis 255 Vorwarts.

[IN] SECONDS Zeit, die die Motoren drehen, 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.

MOTORLEISTUNG

Leistung fiir einen Motor festlegen:

SetPower Leistung fdr einen Motor definieren, wahren er lauft.
[IN] MOTORS Index des Motors: 7 - 4
[IN] SET Leistung festlegen:

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

» -255Dbis -T: Rickwarts.

» O Stop.

» 7 bis 255 Vorwarts.

Leistung fiir mehrere Motoren festlegen:

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

» Motor 1.7

» Motor 2:2

» Motor 3: 4

» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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 geandert.

[IN] POWER Anzuwendende Kraft:
» -255Dbis -T: Ruckwarts.
» O Stop.
» 7 bis 255: Vorwarts.

MOTOR STOPPEN

Einen Motor stoppen:

StopMotor Einen Motor stoppen.

[IN] MOTOR Index des Motors: 7 - 4

59 | 66



[IN] STOP Motor wird gestoppt.

Mehrere Motoren stoppen:

StopMotor2 Mehrere Motoren  stoppen.
[IN] MOTORS Index der Motornummern.

» Motor 1.7

» Motor 2:2

» Motor 3: 4

» Motor4: 8

Beispiel: Um die Motoren 7 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 Uber 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 tber Wi-Fi finden Sie in der LEGO MINDSTORMS
EV3 Anleitung.
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4. Definieren Sie im zenon Logic Editor die IP-Adresse des LEGO MINDSTORMS EV3.
Dazu:

a) Offnen Sie das MenU Tools.

O

) Wahlen Sie den Befehl Kommunikations-Parameter.

@

) Der Dialog zur Auswahl der IP-Adresse wird gedffnet.

d) Wahlen Sie die IP-Adresse des EV3.  (Siehe auch Kapitel Erste Schritte im Demo-Projekt
(auf Seite 61).)
'Cnmmunicalion Settings l &‘
15 Rurime -
= —
1921681131100 AN F Soene 4
192 168.33.111:502 Heip.

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 benutzt den Port 7700.

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

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

b) Dricken Sie am Brick den mittleren Schalter.

¢) Die Runtime wird gestartet.

Jetzt kdnnen Sie in der zenon Logic Workbench ein neues Programm erstellen, um lhren LEGO
MINDSTORMS EV3 mithilfe des Programms zu steuern.

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.
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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. Fuhren Sie einen Rechtsklick auf den Treiber zenon Logic: LEGO_EV3 aus.

3. Wahlen Sie im Kontextmenu Treiberkonfiguration.
I
Fle Eot Optiens Window Melp

AP b D el :

> o

= O Wokspace SoancaPackage_Demo_7_202) [ = = 7 ot @
B o [0 .8 00 5 X T LR E
= abies Identification A Description | Fde name
Deteyp Drives foe intemal varisbles Intern
i Jersoing Oriverfor mathematics vaisbles MATHDRR2
W Mocaors
% © Mo Driver for system variables SYSORY
8 Measung unts SMuL SIMULR
& Sceens 0 3
# Q) Functons BJ New arver..
»$ Language fie 1\; Exchange Grives.
1 Hastonan
% (8] Recoes X Orwer configuration...
g’:ﬁ:’: 3 iw-nmwmmann.
G 2000 Loge (EC 611313 0 Createsedit simutation project
18 Productcn & Fackty Scheduer - AR
o8 Programeing riafeces W ore 1om projec
i Wtadockngs »
@ Load Maragement }
%Mc«w 1w
Menus |
i] Repot Generator £ £ot selectea ce
+ 8 User |
= SAP rtadoce °\; Replace text In selected column...
=0 : . d; Properties
T Hatory of changes
L& W Hewp n
W Proect backucs
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4. Das Konfigurationsfenster wird gedffnet.

® '
Mods | SCece)

Simuiation - gatic v
m:lﬁe
Semulation -

] Vriabie imaspe remanent
(] Stoped on Stancby-Sarver

7] Upedate e ghobal
Giobal updatetrme in ms:
1000

Pricety.

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

6.  Wechseln Sie zur Registerkarte Connections (1).

gemen | Options [ Connectons K3)
Connectons £6t corpectin [ ]

[

N o o
=60 Bva
1=

|

Use mutpie connectons
2 connections

Use evert connecton
Ensbled feportaneous and poling)
Max. wrte request length
51z
Ignore PLC time stamps (shways use Jocal tme)

a) Markieren Sie die Verbindung LEGO_EV3 (2).
b) Klicken Sie auf Edit (3).

c) Geben Sie fur die Option Primary IP address die IP-Adresse Ihres Bricks ein.
Die Adresse finden Sie im Brick in der Registerkarte Settings (Symbol Werkzeug) unter
Brick Info.

d) Andern Sie die Option Primary port no (4) auf 7700.
e) Speichern Sie Ihre Eingaben mit Klick auf Save (5).

7. SchlieBen Sie das Fenster durch klicken auf OK.
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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).

2. Fuhren Sie einen Doppelklick auf das Projekt aus.

T Osment Windew el
A b AD SiaDeiali ™ APl il JOS MG UL,

Y b/ e /O abocred

3. Offnen Sie in der zenon Logic Workbench das Ment Tools.

4. Klicken Sie auf Kommunikations-Parameter.

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

Geperste Himd Decument...
Buid Monronng Apphcation ..
& Hisory..
W5 Globsl Bnding Edior
M Compare Prejent
OPC Clant
af ECH1850 Chent
Geese Cheng
Fartime Pgrameters 0
Impon..
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Comyert Progeam
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Zenon
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5.

Zenon

Der Dialog zur Konfiguration der Kommunikationsparameter wird getffnet.
(Siehe auch Kapitel EV3 mit zenon Logic Editor verbinden (auf Seite 60).)

[T v]

|1?2.1s.1?2.12?:1100 ||:|

17216.172.127:1100

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: 7700.

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

»  Offnen Sie das Meni Projekt.

» Wahlen Sie den Eintrag Online.

»  Bestatigen Sie die Frage nach dem Download des Projektes mit OK.
»

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

Wechseln Sie zum zenon Editor.

Klicken Sie in der Symbolleiste Runtime-Dateien auf Alle Runtime-Dateien erzeugen.

Klicken Sie auf Runtime starten.

File Edit Options Window Help
Ea‘.]@xj%@ffn><% %@)-ILIFJ

space: "SciencePackage_Demo_7_2012) A .y
EV3_DEMO (Start project) 25 X G

Wariables Project name Targst
23 Driver F. 7 Filter text | Fitert
# Datatypes (EGO EV3 AL
B Reaction matrix
W Alocations

M Alarm

Die EV3 Runtime wird gestartet.

65 | 66



4.7 COPA-DATA Forum

Fur Fragen zum zenon Science Package for LEGO MINDSTORMS erhalten Sie auch Informationen und
Unterstltzung im Science Package Thread im COPA-DATA Forum: www.copadata.com/forums
(https://forum.copadata.com/).
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