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Ubergabestring - Syntax:

Trenner zwischen Blocken: ;

Trenner zwischen Infos: ’

Marker fiir Beginn eines Blocks: #

Marker fiir Ende der Ubergabe: ;;

Zahlen (grdBer als 1 Stelle): In Char-Array (=String) gecasteter Short bzw. Int, feste Lange der Zahlen: 1l6bit oder 32bit

FlieBkommazahlen: Vorkommastelle: Int (als Char-Array), Nachkommastelle: Short (als Char-Array), durch '.' getrennt,
feste Lange der Zahlen: 16bit oder 32bit, bisher nur fir Wartezeit

Block-IDs: - Motor

- Lampe

- Digitaler Input <- notwendig flir Anzeige im Web

- Analoger Input <- notwendig flir Anzeige im Web

Warten (Schlafen)

- If (Verzweigung)

- EndIf (Ende Verzweigung)

- While (Schleife)

- EndWhile (Ende Schleife)
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Infos: Motor: Port-Nr (0..3), Richtung (0=Linkslauf 1=Rechtslauf), Drehzahl (0..8) (vgl. RoboPRO)
Lampe: Port-Nr (0..3), Helligkeit (0..7)
DIn: Port-Nr (0..7)
AIn: Port-Nr (0..7)

Warten: Wartezeit in Sekunden (XXXX.XXX) (Vorkommastellen (Sekunden) 32 bit unsigned int = 4x char (max 4.29mrd)),
Nachkommastellen (ms) 16bit unsigned short = 2x char (max 3 Stellen), kleinste Zeiteinheit = 1lms)
If: Abzufragender Input (D, A), Input Port-Nr (0..7), Bedingung ('< > =' bei AIn, '=' bei DIn), Wert (l6bit unsigned
short = 2x char bei AIn (AD-Wandler liefert 12bit 0..4095), 0/1 bei DIn), ID I (l6bit unsigned short) fortlaufend
EndIf: ID I (l6bit unsigned short) (zugehdrig zum entsprechenden If, um Verschachtelung zu erlauben)
While: Art (Zz, Zahlschleife), Anzahl Durchldufe (1l6bit unsigned short), ID W (lébit unsigned short) fortlaufend
Art (D,A Normal), Input Port-Nr (0..7), Bedingung ('< > =' bei AIn, '=' bei DIn), Wert (l6bit unsigned short
bei AIn (AD-Wandler liefert 12bit 0..4095), 0/1 bei DIn), ID W (l6bit unsigned short) fortlaufend
EndWhile: ID W (l6bit unsigned short) (zugehdrig zum entsprechenden While, um Verschachtelung zu erlauben)

Bemerkung: ID I werden durchgezahlt (0..max Wert fir short), ID W werden separat durchgezédhlt (0..max Wert fir short)

Fir erste Testldufe ohne verschliisselte int- und short-Werte (max Char-GroBe: 0..255)
Infos: Motor: Port-Nr (0..3), Richtung (0=Linkslauf 1=Rechtslauf), Drehzahl (0..8) (vgl. RoboPRO)
Lampe: Port-Nr (0..3), Helligkeit (0..7)
DIn: Port-Nr (0..7)
AIn: Port-Nr (0..7)
Warten: Wartezeit in Sekunden (XXXX.XXX) (Vorkommastellen (Sekunden) 8bit unsigned char),

Nachkommastellen (ms) 8bit unsigned char (max 2 Stellen), kleinste Zeiteinheit = 10ms)
If: Abzufragender Input (D, A), Input Port-Nr (0..7), Bedingung ('< > =' bei AIn, '=' bei DIn), Wert/1l6 (8bit unsigned

char bei AIn, siehe Bem. (AD-Wandler liefert 12bit 0..4095), 0/1 bei DIn), ID I (8bit unsigned char) fortlaufend
EndIf: ID I (8bit unsigned char) (zugeh6rig zum entsprechenden If, um Verschachtelung zu erlauben)
While: Art (Z, Zahlschleife), Anzahl Durchlaufe (8bit unsigned char), ID W (8bit unsigned char) fortlaufend

Art (D,A Normal), Input Port-Nr (0..7), Bedingung ('< > =' bei AIn, '=' bei DIn), Wert/1l6 (8bit unsigned char
bei AIn, siehe Bem. (AD-Wandler liefert 12bit 0..4095), 0/1 bei DIn), ID W (8bit unsigned char) fortlaufend

EndWhile: ID W (8bit unsigned char) (zugehdrig zum entsprechenden While, um Verschachtelung zu erlauben)

Bemerkungen:

- ID I werden durchgezahlt (0..max Wert fur char), ID W werden separat durchgezadhlt (0..max Wert fir char)

- Analogwerte werden in der HMI durch 16 geteilt, auf SW-Seite wieder mit 16 multipliziert (so bleibt der Wert innerhalb der
char-GroBe. Der Genauigkeitsverlust sei flir die Testldufe ausnahmsweise vernachlassigbar...

Beispiele fir Blocke:

Motor: #M,1,1,8; -> Block enthalt Motor, Port = 1, Richtung = 1 = Rechtslauf, Geschwindigkeit = 8
Lampe: #L,2,4; -> Block enthadlt Lampe, Port = 2, Helligkeit = 4
DIn: #D, 3; -> Digitaler Input, Port = 3
Aln: #A,3; -> Analoger Input, Port = 3
Warten: #S,'005'.'500'; -> Warten, Dauer = 5.5 Sekunden
If: #I1,D,4,1,'0"; -> Wenn DIn mit Port-Nr 4 aktiv (Taster gedruickt = 1), ID I =0
dann nachfolgende Bldcke abarbeiten, sonst direkt zu EndIf mit ID I = 0
If: #I1,A,5,=,"'128"',"'1"'; -> Wenn AIn mit Port-Nr 5 genau den Wert 128 hat (z.B. Rohwert Temperatursensor), ID I =1
dann nachfolgende Bldcke abarbeiten, sonst direkt zu EndIf mit ID I =1
EndIf: #J,'0'; -> EndIf, ID I =0
EndIf: #J,'1l"';
While: #W,Zz,'5','3"; -> Solange bei Z&dhlschleife der Wert >0, ID W = 3

dann nachfolgende Bldcke abarbeiten, sonst direkt zu EndWhile mit ID W

While: #wW,D,1,'0','4'; -> Solange DIn mit Port-Nr 1 nicht aktiv (Taster nicht gedrtickt = 0), ID W
dann nachfolgende Bldcke abarbeiten, sonst direkt zu EndWhile mit ID W = 4

While: #wW,A,7,>,'32','5'; -> Solange AIn mit Port-Nr 7 den Wert>32 hat (z.B. Rohwert Temperatursensor), ID W = 5
dann nachfolgende Bldcke abarbeiten, sonst direkt zu EndWhile mit ID W = 5

EndWhile: #X, 3; -> EndWhile, ID W = 3
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EndWhile: #X,4;
EndWhile: #X,5;

Beispiel fiir ein Programm,

Port 2) stehenbleibt:
#M,1,1,8;#W,D, 2,0, '1";#S,'0"'."100";#X,"1';4M,1,1,0;;

Offene Punkte:

- Casten der Werte:
32bit int -> 4x char: char0 = zahl%256;
4x char -> 32bit int: zahl = char0; zahl

- Rickgabe an die HMI

von HMI:
an HMI:

zahl/=256; charl = zahl%256; zahl/=256; etc. char3

= zahl + 256*charl;

(via Container -> Aufbau?)

bool Start, Pause/Weiter, Stopp;
int [8] Analogwerte/Digitalwerte;

bool Erfolgreich aufgebaut,

Fehler im Programm,

zahl = zahl + 256*256*char?2;

Programm beendet;

bei welchem der Roboter (1 Motor, Port 1, Rechtslauf, Geschwindigkeit 8)

losfahrt, alle 0,1 Sekunden den Taster abfragt und bei einem Tasterdruck

= zahl%256;

zahl

zahl + 256*256*256*char3;

(Digital,



