




























































































Symbol
Sonderzeichen
Trennzeichen
Kommandowort
Stellungsoperand
Operand, wahlfreier
Operand

Auswahl
Normalkonfiguration
Betriebssystem
Computer

Software

Datei
Anwenderprogramm
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Nun wiinscht man vom einem Sachverzeichnis natiirlich zweierlei:
(1) Die Stichworter miissen alphabetisch sortiert sein, und

(2) Ein Stichwort soll nur einmal vorkommen, daneben soll aber auf mehrere Fundstellen ver—
wiesen werden, z.B. so:

Datei 1-1, 1-6, 2-2, 2-5

2-7, 3-8

Hier ist gleich auch darauf Riicksicht genommen, dap die meisten Stichworter nicht ofter als
etwa viermal signifikant vorkommen, sodaB es aus Griinden der Papierverbrauchs—Ukonomie
zweckmipig erscheint, nicht mehr als vier Fundstellen in einer Zeile zuzulassen. Die wenigen
Stichworter, die ofter als viermal vorkommen, sollen wie im obenstehenden Beispiel Folgezeilen

belegen, in denen das Stichwort selbst nicht mehr steht, sondern nur die Fundstellen. So ist ein
Sachverzeichnis iibersichtlich.

Die Datenbank wird dann mit dem Programm SVMAKE bearbeitet, welches eine neue Daten—
bank erzeugt, welche schon die gewiinschte Struktur besitzt:

*** Programmdatei SVMAKE.PRG

Die Programmdatei SVMAKE.PRG, macht aus SV.DBF endgiiltige Sachverzeichnis—Datei

do SVSETUP
do SVWORK

*** Unterprogramm SVSETUP.PRG zu SVMAKE.PRG ***

gset talk off

public NPathPrg && Pfad, auf dem die Programme stehen

public MPathDat && Pfad, auf dem die Datendateien stehen
public NErfDBF &% Name der Datenbank fur die Ersterfassung
public MDruDBF &% Name der Datenbank, die erzeugt werden soll
accept ‘Programme in Pfad: ®' to MPathPrg

accept 'Daten in Pfad: ' to NPathDat

accept 'SV-Erfassungs-Datenbank (ohne Pfadangabe): ' to MErfDBF
accept 'SV-Druck-Datenbank (ohne Pfadangabe): ' to NDruDBF

set path to &MPathPrg,&MPathDat

store '&NPathDat’'+’'\’'+'&NErfDBF’' to MErfDBF

store ’"&MPathDat'+'\'+'&MDruDBF’ to MDruDBF

store '&MPathPrg’+’\’+'SVDruStd’ to MSVDruStd

use ENErfDBF

sort to ErfWork om Stw/C,Vor && Sortieren nach Stichwort und Vorkommen
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use &NSVDruStd

&& leere Datenbank mit Struktur der
copy stru to &NDruDBF

&& zu erzeugenden Druck-Datenbank

**#* Unterprogrammdatei SVWORK.PRG zu SVMAKE.PRG

gselect 1

use ErfWork

select 2

use &MDruDBF alias DruDBF

store 0 to NZahl &% MZahl dient zum Zihlen der Vorkommen
store ' ' to MAltStw &% MAltStw enthdlt immer das

select ErfWork &% vorhergehende Stichwort
do while .not. EOFO

if Stw = NAltStw &% Stichwort gleich wie vorhergehendes ?

select DruDBF &% ja:

if MZahl=4 &% wenn schon 4 Vorkommen bestehen, muf ein
appe blank &% neuer Satz begonnen werden
store 0 to NZahl &% daher auch wieder Zahler auf Null

endif

else &% nein:
select DruDBF
appe blank &% neuer Satz muP begonnen werden

store 0 to MZahl &% daher auch Zihler auf Null
repl Stw with ErfWork->Stw && Stichwort eintragen

endif
i1f NZahl =0 && Zdhler Null ?

repl Vor with trim(Vor)+ErfWork->Vor && ja: Vorkommen links eintragen
else &% nein:

repl Vor with trim(Vord+', ‘+ErfWork->Vor &%& an das letzte Vorkommen
endif &% ein Komma, ein Blank und das neue Vorkommen anhingen

store ErfWork->Stw to MAltStw
store MZahl+l to MZahl
select ErfWork

&& neues Stichwort wird altes Stichwort
&& Zdhler inkrementieren

skip &% nichster Satz in der Arbeitsdatei
enddo
select DruDBF &% die Dateien werden geschlossen
use
select ErfWork
uge

erase ErfWork.DBF && ERFWORK.DBF wird gel¥scht

So sah ein praktischer Anwendungsfall aus:
. do svmake

Programme in Pfad: \db\prg

Daten in Pfad: \dos\skr
SV-Erfassungs-Datenbank (ohne Pfadangabe): sv
SV-Druck-Datenbank (ohne Pfadangabe): svd

Die Dauer war fir iiber 500 Stichwortsdtze ca. 4 Minuten. Die erzeugte Datenbank SVD.DBF
hatte nur 400 Satze, weil etliche Stichworter mehrfach vorkamen:

. use svd
. display structure (dies 1st auch die Struktur von SVDruStd)
Datenbankstruktur -\dos\skr\svd.dbf
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Anzahl der Datensdtze -400
Letztes Anderungsdatum -10.01.8
Feld Feldname Typ
1 STW Zeichen
2 VOR Zeichen
** Gesamt **

Der Anfang der erzeugten Druck—Datenbank

STW

AbschluBadresse
Addieren

Adresse, symbolische
Adressieren
Adressierung, direkte
Adressierung, indirekte
AdreBtransferbefehl
AdreBzdhler

AFD

AFD-Kommandos
ANSI.SYS

Anweisung
Anwenderprogramm
Anzeigeregister
Arbeitsspeicher
ASCII-Datei
ASCII-Tabelle

und das Ende sah so aus

Wild Card

WordStar

Wort

WSCONVT
Wurzelverzeichnis
XCHG

XLAT

XTREE

Zahlenkonstante
Zeichenkette (WordStar)
Zeichenkettenkonstante
Zeigerregister

Zeit

Zugriffspfad
Zusatzkarte
.COM-Progranm
.EXE-Programm

6

Ldnge Dez

30
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53

sah so aus:
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Nun ist es zweckmiBig, den Inhalt der Druck—Datenbank in eine ASCII—Datei zu kopieren, die
dann mit einem Editor weiter bearbeitet werden kann:

. copy to \dos\skr\svd sdf

Dies erzeugt (dank dem Zusatzoperanden
ASCII-Datei SVD.TXT.

"SDF") eine durch den Texteditor verarbeitbare

PC_NEWS—_4/87

Seite 63

VIERPOLE (4)

TGM_59 : KDETUMRE.*, KAIKXD.*
R. Neubauer/TGM

Umrechnung der Vierpolparameter (3. Fortsetzung)

Einschlieflich der letzten Ausgabe unserer PC — NEWS haben wir bisher 9 der insgesamt 12

Umrechnungsprogramme KDETUMRE kennengelernt und zwar .ZYD, .ZAD, .ZHD, .YAD, .YHD

und .AHD sowie in der letzten Ausgabe die ersten drei der Umkehrprogramme .HZD, .HYD und

.HAD. Es fehlen also zur Vervollstindigung der 12 Umrechnungs— und Riickrec}mungspro—

gramme noch KDETUMRE.YZD, .AZD sowie .AYD, welche heute in Form von Listings ange—

ﬁgbew:rden sollen. Zuvor aber einige Ausdrucke von .LST — Files der Umrechnung und deren
ic nung:

Eingabe KDET Zik : ( rzil = 1.0000000000E+02 + § 1zi1 = 1.0000000000E+03 )
¢ rz12 = 2.0000000000E+02 + j§ 1z12 = 1.0000000000E+02 )
(¢ rz21 = 3.0000000000E+02 + j 1221 = 2.0000000000E+02 )
(¢ rz22 = 4.0000000000E+02 + j 1222 = 2.0000000000E+03 >
Ausgabe KDET Yik : ¢ ryll = 6.0734892196E-05 + j iy1l = -9.8390525357E-04 )
(¢ ryl2 = 8.1057721507E-05 + j 1y12 = 7.1480296199E-05 )
¢ ry21 = 1.1539629517E-04 + j 1y21 = 1.3058001822E-04 )
¢ ry22 = 7.7086593940E-05 + j 1y22 = -4.7957205261E-04 )
Eingabe KDET Yik : ¢ ryll = 6.0734892196E-05 + j iyil = -9.8390525357E-04 )
¢ ryl2 = 8.1057721507E-05 + j§ 1y12 = 7.1480296199E-05 >
¢ ry2l = 1.1539629517E-04 + § 1y21 = 1.3058001822E-04 )
( ry22 = 7.7086593940E-05 + j 1y22 = -4.7957205261E-04 )
Ausgabe KDET Zik : ¢ rzll = 1.0000000000E+02 + j 1z11 = 1.0000000000E+03 >
(¢ rzl2 = 2.0000000000E+02 + j 1z12 = 1.0000000000E+02 )
¢ rz21 = 3.0000000000E+02 + j 1z21 = 2.0000000000E+02 >
(¢ rz22 = 4.0000000000E+02 + § 1z22 = 2.0000000000E+03 )
Eingabe KDET Zik : ¢ rzill = 1.0000000000E+02 + j 1z11 = 1.0000000000E+03 )
¢ rz12 = 2.0000000000E+02 + § 1z12 = 1.0000000000E+02 >
¢ rz21 = 3.0000000000E+02 + j 1z21 = 2.0000000000E+02 )
¢ rz22 = 4.0000000000E+02 + j 1z22 = 2.0000000000E+03 )
Ausgabe KDET Aik : ( rall = 1.7692307692E+00 + j§ 1all = 2.1538461538E+00 )
¢ ral2 = -3.8000000000E+03 + j 1al2 = 4.3000000000E+03 )
( ra2l = 2.3076923077E-03 + | 1a21 = -1.5384615385E-03 )
¢ ra22 = 4.0000000000E+00 + j 1a22 = 4.0000000000E+00 )
Eingabe KDET Aik : ¢ rall = 1.7692307692E+00 + j 1all = 2.1538461538E+00 )
¢ ral2 = -3.8000000000E+03 + j 1al2 = 4.3000000000E+03 )
( ra21 = 2.3076923077E-03 + j 1a21 = -1.5384615385E-03 )
( ra22 = 4.0000000000E+00 + j 1a22 = 4.0000000000E+00 )
Ausgabe KDET Zik : ¢ rzil = 1.0000000000E+02 + ] 1z11 = 1.0000000000E+03 )
¢ rz12 = 2.0000000000E+02 + j 1z12 = 1.0000000001E+02 )
( rz21 = 3.0000000000E+02 + j 1z21 = 2.0000000000E+02 )
(¢ rz22 = 4.0000000000E+02 + j 1222 = 2.0000000000E+03 )
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close(f);
end.

program kdetumreazd;
var rzil, rz12 rz21,rz22,12z11,1212,1221,1222 rdetz, idetz,
rall ral2,ra2l,ra22, 1a1f,12a12,1a21,1a22 rdeta,ideta,n:real;f:text;
begin
asgign(f, 'a:kdetumre lst’) ;rewrite(f);
write('Eingabe KDET Aik : ( rail = ') read(rall);write(’ + j 1all
') ;read(iall) ;writeln(® )');

write(? ¢ ral2 = ") read(rai2) ;write(’ + j 1al2 =
') read(1a12) ;writeln(' >*);

write(’ ¢ ra2l = ') read(ra2i) write(’ + | 1a21 =
') read(1a21) ;writeln(’ 2’);

write(’ ¢ ra22 = ') read(ra22) ;write(’ + j 1a22 =

') read(1a22) ;writeln(” )’);
rdeta:=rallsra22-1alil+1a22-ral2+ra2i+ial2+1a21;
ideta:=1all*ra22+rali*i1a22-rai2+«1a21-1al12*ra21;
n:=sqrira2l) +aqrd{ia21) ;writeln;
rzil:=C(ralisra21+iali*ia21d/n;1z11:=C(1lall*ra21-rail*ia21)/n;
rzl2:=(ra2lsrdeta+ia2i*idetad/n;1z12:=(ra2isideta-1a21%rdetad/n;
rz21:=ra21/n;1z21:=-1a21/n;
rz22:=(ra22+ra21+1a22+%1a21)/n;1222:=(1a22+*ra21-ra22+%1a21)/n;
writeln('Ausgabe KDET Zik : ¢ rzil =’ rzil,’ + j 1zi1 =',1z11,"' )"

writeln(’ ¢ rz12 =", rz12," + ] 1212 =' 1212,' )*);
writeln(' C rz21 =" rz21.," + ] 1z31 =" ;1=z21.* ) *);
writeln(’ C r=22 = x222." + | 1222 =*,1222.* 2");
writeln(f, 'Eingabe KDET Aik : ¢ rall =',rall,’ + j iall =',iall,’ )}*);
writeln(f,’ ¢ ral2 =" ral2,* + § 1a12 =" ,1a12,* >");
writeln(f,’ ( ra21 =",ra21,* + j 1a21 =" 1221, >");
writelan(f, ' C ra22 =",ra22," + | 1a22 =',1a22,* >");
writeln(f);
writeln(f, 'Ausgabe KDET Zik : ¢ rzil =’ rzil,’ + § 1z1l =',1z11," )*);
writeln(f,’ € rzi2 =",1z12," + | 1z12 =',1212," )*);
writeln(f,’ ¢ rz21 =*,rz21," + | 1221 =',1221,* )*);
writelnd(f,’ ¢ 1222 = 222, ® | 1222 =*,1222.* ¥*);
close(f);

end.

Eingabe KDET Yik : ¢ ryll = 6.0734892196E-05 + j 1yll = -9.8390525357E-04 )
¢ ryl2 = B.1057721507E-05 + ] 1y12 = 7.1480296199E-05 )
¢ ry21 = 1.1539629517E-04 + j 1y21 = 1.3058001822E-04 )
¢ ry22 = 7.T086593940E-05 + § 1y22 = -4.7957205261E-04 >

Ausgabe KDET Aik : ( rall = 1.7692307693E+00 + j 1all = 2.1538461539E+00 )
¢ ral2 = -3.8000000000E+03 + j 1a12 = 4_3000000001E+03 )
( ra2i = 2.3076923077E-03 + j 1a21 = -1.5384615385E-03 )
¢ ra22 = 4.0000000001E+00 + j 1a22 = 4.0000000000E+00 >

Eingabe KDET Aik : ¢ rall = 1.7692307693E+00 + j 1all = 2.153B461539E+00 )
¢ ral2 = -3.B000000000E+03 + ] 1al2 = 4.3000000001E+03 )
¢ ra21 = 2.3076923077E-03 + ] 1a21 = -1.5384615385E-03 >
( ra22 = 4.0000000001E+00 + j 1a22 = 4.0000000000E+00 )

Ausgabe KDET Yik : ¢ ryll = 6.0734892195E-05 + j iyll = -9.8390525357E-04 )
( ryl2 = B8.1057721508E-05 + ] 1y12 = 7.1480296197E-05 )
( ry21 = 1.1539629517E-04 + j 1y21 = 1.3058001822E-04 )
¢ ry22 = 7.70B6593940E-05 + ] 1y22 = -4.7957205261E-04 )

Nachfolgend die bereits eingangs versprochenen Listings der Programme

KDETUMRE.YZD, .AZD sowie .AYD :

program kdetumreyzd;

var rzll,rz12,rz21,rz22,1z11,1212,1221,1222 ,rdetz, 1detz,

ryil,ryl2,ry21,ry22,1y11,1y12,1y21,1y22, rdety,idety,n:real ;f:text;

begin

8aasign(f,'a:kdetunre.lat');reurite(f);
write(’Eingabe KDET Yik : ¢ ryll = *);read(ryil) ;write(’' + j 1yll =
'):read(1yll) ;writeln(’ 3*');
write(’ C ryl2 = *);read(ry12) ;write(’ + j 1yi2 =
*);read(1y12) ;writeln(* J)*);
write(’ ¢ ry21 = ') read(ry21) ;write¢’ + j 1y21 =
') read(1y21) ;writeln(’ )*);
write(’ C ry22 = ");read(ry22);writeC’ + j 1y22 =

');read(1y22) ;writeln("' )');

rdety:=ryllsry22-1y11+1y22-ryi12+ry21+1y12+1y21;
ldety:=1yllsry22+rylli*1y22-ryl2+1y21-1y12+ry21;
n:=sqrirdety)+sqr(idety) ;writeln;
rzll:=(ry22+rdety+iy22¢idety)/n;1z11:=(1y22+¢rdety-ry22*idety)/n;
rz12:=C(-ryl2+rdety-1y12+idety)/n;1z12:=(ryl2+idety-1y12¢rdety)/n;
rz21:=(-ry21srdety-1y21¢idety)/n;1221:=(ry21¢idety-1y21i*rdety)/n;
rz22:=(rylisrdety+iyllvidety)/n;1222:=(iyllsrdety-rylisidetyd/n;
writeln('Ausgabe KDET Zik : ¢ rzil =*,rzii,*' + § izill =’ 1z11,’ "),
writeln(" . ( rzi2 =*,7212,* + J 1z12 =" Az12." )*);
writeln(' Cr=21 =" 7221, + § 1221 =",1221." 2"');
writeln(® Crz22 =", x222," + | 1222 =*,1222." )*);
writeln(f, 'Eingabe KDET Yik : ¢ ryil =’ ryil,’ + ] iy1l =',1y11,"' >*");
writeln(f,* € ryl2 =" ryl12,* + | 1yl2 = _1312.* )*);
writeln(f, K’ Cry2l =",ry21,? + § 1y21 =" 1y21," 3'I;
writelnd(f, " Cry22 =" ,ry22," + | 1y22 =',1322,' )Y);
writeln(f);

writeln(f, 'Ausgabe KDET Zik : ( rzli =',rzil,’' + j 1zll =",1z11," }");
writeln(f,’ Cxrz12 =*,rzid," + § 1712 =',32123," )3*);
writeln(f,"* Crzlil = rz21, Y + 4 1=21 =" 1231 * ')
writelnd(f,’ C rz22 =* . xz22, " + | 1=22:= 1222, * ¥*3;
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program kdetumreayd;
var ryll,ryl2,ry21,ry22,1y11,1y12,1y21,1y22,rdety,idety,

rall, ral2,ra21,ra22,1a11 1a12,1a21,1a22 rdeta,ideta,n:real;f:text;

begin

assign(f, 'a:kdetumre.lst’) ;rewrite(f);

write('Eingabe KDET Aik : ¢ rall = ') read<rall);write(’' + j 1all =
') ;read(iall) ;writeln(’ )');

write(’ C ral2 = ') read(ral2)  write(’ + j 1a12 =
");read(1a12) ;writeln(" ) ");

write(’ ¢ ra2l = ');read(ra21) write(’ + | 1a21 =
') ;read(1a21) ;writeln(’ )*);

write(’ ( ra22 = ') read(ra2?2)write(’ + ] 1a22 =
') ;read(1a22) juriteln(’ )" ;

rdeta:=rallsra22-1alls1a22-ral2rra2i+ial12%1a21;
ideta:=1allsra22+rall*ia22-ral2+*ia21-1al12*ra2i;
n:=sqriral2)+sqr(i1al) ;writeln;
ryll:=(ra22+ral2+1a22+1a12)/n;1y11:=(1a22+ral2-ra22+¢1al2)/n;
ryl2:=(-ral2srdeta-1al2+sidetal/n;1y12:=(lal2*rdeta-ral2+idetal/n;
ry21:=-ral2/n;1y21:=1a12/n;
ry22:=(rallsral2+iali*1al2)/n;1y22:=C(lallvral2-rall*ial2)/n;
writeln('Ausgabe KDET Yik : ¢ ryll =" ryil,” + § 1yl1 =',1y11,"' > ");
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program kaikxd;

writeln(’ ¢ ry12=",ry12," + ] 2y12 =".1y12.% )*);
writeln(’ C ry21 =',ry21,' + § 1y21 =',1y21," >*); var rzl,rz2,rz3,1z1,122,12z3,ral1,1a11,ra12,1a12,ra21,1a21,ra22,1a22,
writeln(’ ¢ ry22 =*,ry22,' + § 1y22 =*,1y22,* >*); rn, jn,bn,wn,rz,iz,bz,wz,bz1,bz2,bz3,wzl,wz2,wz3 ,ball wall:real;f:text;
writeln(f, 'Eingabe KDET Aik : ¢ rall =’ ,ralil,’ + ] 1ail =’ 1ai1,’ )?"); begin
writeln(f,"’ C ral2 =',ral2,’ + j 1al12 =*,1212,” O"); assign(f,’a:kaikxd.lst') rewrite(f;
writeln(f,' ¢ ra2l =’ ra21,’ + j 1a21 =',1a21,’ > "); writeln;
writeln(f,"’ ¢ ra22 =" ,ra22,’ + j 1222 =*,1a22,' )"); writeln(’ e 1 "y
writeln(f); writeln(’ O ! D
writeln(f, 'Ausgabe KDET Yik : ( ryil =’ ryil,’ + j 1yi11 =" 1y11,* >"); writeln(’ zZ1 n;
writeln(f, " ¢ rylz =',1'y12.' i J 1y12 ='|1’12-. 3%); writeln(’ ]l _____ i '):
writeln(f,’ C ry21 = ry21," 4 1 1y21 =" 1y21,” 3D writeln¢’* 0 Tee== *Y;
writeln(f,’ C ry22 =’,ry22,' + 3§ 1y22 =’,1y22,° >"); writeln(’ Z2 5
close(f); writeln(’ e 1 b B
end. writeln(’ e ! %y
writeln(’ Z2 b [
writeln(’ == i S 4
writeln(’ R ey
writeln(’ Z 1');writeln;

write('Eingabe Realteil Z 1 = ') ;read(rzl);

write(’

write(’Eingabe Realteil Z 2 = ') ;read(rz2);
write(' , Eingabe Imaginirteil Z 2 = ’);readln(iz2);writeln;

, Eingabe Imagindrteil Z 1 = ') readlndizl);

bzl:=sqrt(sqrirzid+sqr(izi1)) ;wzl:=arctandizl/rzl);
) bz2:=8qrt(sqrirz2>+sqr1z2)) ;wz2:=arctad(1z2/rz2);
//’ N\ rn:=rz2-rzl;jn:=1z2-1z1,bn:=s8qrt(sqr(rn) +sqr(jn)) ;wn:=arctan(jn/rn);
. / \\\ rz:=rz2+rzl;1z:=1z2+1z1,bz:=sqrt(sqrirz) +sqriz)) ;wz:=arctan(iz/rz);
ball:=bz/bn;wall:=wz-wn;rall:=ball*cos(waii);iall:=balissinlwall);
bz3:=2+#bz1+bz2;wz3:=wzl+wz2;ra22:=rall;1a22:=1a11;
ral2:=bz3/bn*coslwz3-wn) ;ra21:=2/bn*cos(-wn) ;
1a12:=bz3/bn¥sinlwz3-wn) ;1a21:=2/bn*sin(-wn) ;

writeln(’Ausgabe K A1k X :

writeln(’
writeln(’
writeln(”’

( rail
( rai2
( ra2i
( ra22

= rall,’ +
=' ral2,’

1ai1 =’ ,1a11,* 2"
1212 =’ ,1a12,* ")
1a21 =" ,1a21," )"
1a22 =" ,1a22,"' )"

writeln(f,’
writeln(f, K6 ’'-——-- *
writeln(f,’ |
writelnd(f, ' |
writeln(f,’ $
writeln(f,’
writeln(f,'
writeln(f,’
writeln(f,’
writeln(f,’
writeln(f,'-—---
writeln(f,’
writelnd(f);
writeln(f, 'Eingabe Realteil Z 1
writeln(f,K 'Eingabe Realteil Z 2
writeln(f);
writeln(f, 'Ausgabe K A1k X : (
writeln(f,’ ¢
¢
¢

R pe——

G © b I
* 4225

Imaginaerteil Z 1
Imaginaerteil Z 2

*,rzl,' Eingabe
',rz2,' Eingabe

ia11l =’ 1ai1,’ )’
1a12 =’ ,1a12,’' )*
1221 =’ 1321,° >°*
1a22 =',1222,"' >*

rail =' raii,’
ral2 =’ rai2,’
ra2i =’ ra21,’
ra22 =',ra22,’

writeln(f,’ 3
writeln(f,’ 2
close(f);

end.

)
)
)
b

+ o+
i s s
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BELASTETER SPANNUNGSTEILER MIT GRAFIK

TGM_59 : SPZ.PAS
' R. Neubauer/TGM

Auf Grund von "Mitteilungen" der Leser unserer Zeitschrift .......... , daB die dargebotenen Artikel
zum Teil sehr hochgestochen und davon wieder teilweise unverstindlich sind habe ich den Mut
gefaBt, ein ganz ein?aches Problem, den belasteten Spannungsteiler, sowohl rechnerisch als auch
grafisch in einem kleinen Program zu behandeln.

Die TURBO-PASCAL-Datei SPZ.PAS (SPannungsteiler Zeichnen; Auflistung von SPZ.PAS
siche am Schlup des Artikels) berechnet nach der Eingabe

- der zu teilenden Eingangs-Gleichspannung U in Volt,
- des Teilerwiderstandes R in Ohm,
- des Belastungswiderstandes RL in Ohm und
- der Stufenzahl n des Teilerwiderstandes
(alle 4 Eingaben sind jeweils mit RETURN abzuschliefen!)

die Ausgangsspannungen UL in den n linear verteilten Stellungen des Teilerwiderstandes.Bei einer
Wahl von n = 20 (max 24) wird die Tabelle der Ausgangsspannungen auf einer Bildschirmseite
elistet; wird n>24 gewdhlt, kann mit Ctrl S die Auflistung abgestoppt ( zum Lesen der kleinen
/erte ) werden und danach durch Driicken einer beliebigen Taste weiter aufgelistet werden. Das
Abstoppen und der Wiederstart der Auflistung kann beliebig oft ausgefiihrt werden.

Hier die Abbildung einer Tabelle der durch das Programm gerechneten Werte der Ausgangs—
spannungen fir verschiedene Belastungswiderstinde bei einer Eingangsspannung U = 100 V und
einem Teilerwiderstand R = 100 Ohm fiir n = 20 Stellungen des Teilerwiderstandes:

Rx UL UL UL UL
(Ohm> (RL=10 Ohm) (RL=100 Ohm) (RL=100 KOhm) (RL=1 MOhm)

5.00 3.39 4.47 5.00 5.00
10.00 5.26 9.17 10.00 10.00
15.00 6.59 13.30 15.00 15.00
20.00 7.69 17.24 20.00 20.00
25.00 8.70 21.05 25.00 25.00
30.00 9.68 24.79 29.99 30.00
35.00 10.69 28.51 34.99 35.00
40.00 11.76 32.26 39.99 40.00
45.00 12.95 36.07 44 .99 45.00
50.00 14.29 40.00 49.99 50.00
55.00 15.83 44.09 54.99 55.00
60.00 17.65 48.39 59.99 60.00
65.00 © 19.85 52.95 64.99 65.00
70.00 22.58 57.85 69.99 70.00
75.00 26.09 63.16 74.99 75.00
80.00 30.77 68.97 79.99 80.00
85.00 37.36 75.39 84.99 85.00
90.00 47.37 82.57 89.99 90.00
95.00 64.41 90.69 95.00 95.00
100.00 100.00 100.00 100.00 100.00

Nachdem man die Tabelle geniigend betrachtet hat, kann man durch Driicken der RETURN—
Taste die ﬁmﬁsche Darstellung herbeifithren. Es werden nach der Uberschrift "Belasteter Span—
nungsteiler™ noch die Eingabewerte der Eingangsspannung, des Teilerwiderstandes und des
Belastungswiderstandes angezeigt. Darunter ist die eigentliche grafische Darstellung des Verlaufes

der Ausgangsspannung iiber der Einstellung des Teilerwiderstandes gezeigt. Die Beschriftun
beider Achsen l;rfolgt ?n Relativwerten. - R *
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Beendet (auch zum Andern von Eingabewerten) kann das Programm durch Driicken von RE-
TURN werden. .

Zum Andern von Eingabewerten ist nach dem o.a. beendenden®™ RET (RETURN, Enter oder
entsprechender Tastendruck) noch R (fir Run) zu betitigen (es geniigt auch r), worauf Sie be—
reits zur Eingabe der zu teilenden Eingangsspannung aufgefordert werden. Eine Eingabe ist nur
bei einer Anderung der Eingangsspannung erforderlich; bleibt die Eingangsspannung fiir die
nachste Berechnung und Anzeige gleich, so kann sofort mit RET zur Eingabe eines gednderten
Teilerwiderstandes fortgeschritten werden. Bleibt auch dieser gleich, kann sofort ( o h n e
nochmalige Eingabe des Wertes des Teilerwiderstandes ) durch RET zur Eingabe eines gednder—
ten Belastungswiderstandes gegangen werden u.s.w.

program spz; {belasteter linearer Spannungsteiler}

var r,rl,ra,rx,u,ua,ux,ul:real;
x,1,n:integer;

begin
write(’Eingabe der zu teilenden Spannung U = ’);read(u);writeln(’ [V1’);
write(’Eingabe des Teilerwiderstandes R = ’);read(r);writeln¢’ (Ohml®);
write('Eingabe des Belastungswiderstandes RL = ’');read(rl);writeln(’ ([Ohml’);
write(’Eingabe der linearen Stufenzahl n = ’);readln(n);

writeln;writeln(’ Rx UL") ;writeln;
for x:=1 to n do
begin

rx:=r/n*x;ul:=u/(r/rx+r/rl-rx/rlj;

writeln(’ W o i & TR LT e2)

end;readln;writeln;graphmode;
draw(¢30,0,30,180,white) ;draw(30,180,320,180,white) ;
draw (30,180, round(1/n*290)+30, 180-round(1/(n+r/rl*(1+1/n))*160) ,white);
for 1:=1 to (n-1) do
begin
ra:=r/n*iua:=u/(r/ratr/rl-ra/rlj;
rx:=r/n*(1+1) ;ux:=u/(r/rx+r/rl-rx/rlj;
draw(round(ra/r*290)+30, 180-round (ua/u*160) ,round (rx/r*290>+30, 180~
round (ux/u*160) ,vhite) ;
end;
gotoxy(3,24) ;write(’'0.0"
gotoxy(10,24) ;write(’'0.2
gotoxy(17,24) ;write(’0.4
gotoxy(24,24) ;write(’0.6
gotoxy(31,24) ;write(’0.8
gotoxy(38,24) ;write('1*R");
gotoxy(l,1) ;write('Ua=");
gotoxy(1,3) ;write(’1xU’);
gotoxy(1,7) ;write(’0.8");
gotoxy(l,11);write(’0.6");
gotoxy(1,15) ;write(’0.4’);
gotoxy(i,19) ;write('0.2");
gotoxy(8,1) ;write('Belasteter Spannungsteiler’);
draw(55,15,265,15,white);
gotoxy(8,4) ;write(’'U = ’ u:5:2," V");
gotoxy(8,6) ;write(’'R = ’ ,r:5:2," Ohmn’);
gotoxy(8,8) ;write(’'RL = ' ,r1:5:2,’ Ohm’);
end.

’
.
’
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TEACH—ME Baumstruktur von TEACH—ME
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o | o [ .
TEACH—-ME — kurze Programmbeschreibung § | | SRR i=
o | | o0 i: g > b
TEACH-ME ist ein Programm mit dem es moglich ist, einen Fischer—Technik— Trainingsroboter S 1 | %% 2 § ) g I
im Teach—in Verfahren zu Programmieren, d.h. dem Roboter wird vom Benutzer her ein Be— = I I § = 3@ s 2 M
wegungsablauf schrittweise ’beigebracht’, den der Roboter dann beliebig oft wiederholen kann. o | | § 33 gl =
2 ® S
Das Programm basiert auf den zum Trainigsroboter mitgelieferten Unterroutinen, die iiber | | % =
Turbo—Pascal aufgerufen werden konnen. (Roboter—Mechanik von Fischer Technik, Roboter— 2| | 32
Software von Professional Computer Software, LinzerstraBe 210, 1140 Wien, (0222) 94 80 912). S | | 2 g ||
2 5]
Zur Steuerung der einzelnen Bewegunsabldufe werden Lichtschranken verwendet, was eine hohere g : I §§
Genauigkeit gegeniiber der Steuerung ’auf Zeit’ (d.h. der jeweils angesteuerte Motor wird eine 3 |
bestimmte Zeitdauer eingeschaltet) mit sich bringt. s : |
S |
TEACH—-ME weist iiberblicksméBig folgende Features auf: = | e 23>
< | = G S
1) Roboter-Steuerprogramm-Eingabe = I 33 r—'
mit: -Variable Eingabe der Schrittweite, x 8?::’ ga3
-Korrekturm¥glichtkeit, = l 3 3 o
-festlegen eines Bewegungsablaufes, D2 J e T X
-aktuelles Programm l8schen; E | §§ 2 §3§ C E 5? g x ?? W ;% zg § \g E%
= S z \B‘Q g e rs =
2) Roboter-Steuerprogramm-Durchihrung 2 l > SO == $8§ E';'Q ';f;.“’ % S 3
mit: -Roboter-Steuerprogramm dauernd ausfiihren, = I §& T 38 3 3 ~hE § 3 ~3
-Roboter-Steuerprogramm x-mal ausfihren, 2 é S B
-Roboter-Steuerprogramm schrittweise ausfiihren; ’ : 55 = =
S 8 sz [P gg Fo
3) Ansteuerung externmer Datenseicher | il 2 3 N g~£'§ ]
mit: -Roboter-Steuerprogramm speichern, | [32 = io’i 3 3‘§ 'ﬁ |
-Roboter-Steuerprogramnm laden, I § s S&3 I
-Roboter-Steuerprogramm l¥schen; | 2 I
TEACH-NE 1st in Baumstruktur aufgebaut, sodaPB sich der Benutzer ohne einer besonderen | 5;,;{2“ & I
Betriebsanleitung durch das Programm ’‘tasten’ kann. | Apc 80 |
I <23 ® 3 I
Insgesanmt gibt es drei Levels: Levell -> Hauptmenu I 'ER' %g T |
Level2 -> 1. Submenu 3 |
Level3 -> 2. Submenu : 5] | mlm o T lo
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Hinweise zur Inbetriebnahme und Handhabung

Vor dem Einschalten des Trainingsroboters muf unbedingt das Fischer Technik Interface instal—

liert werden (dies geschieht bei Verwendung der Originaldiskette bereits durch die AUTO-
EXEC.BAT Datei).

Nach Aufruf des Programms meldet sich TEACH-ME mit dem Titelbild, gleichzeitig wird der

Roboterarm in "Home—Position’ bewegt, anschliefend wird das Hauptmenu aufgerufen. Folgende
drei Punkte stehen nun zur Auswahl:

Teach—in Modus

In diesem Punkt erfolgt die Roboterprogrammerstellung. Nach Eingabe der Schrittweite (zw. 1 —
500) ist das System nun  Dbereit fir die Programmeingabe. Mit den Tasten
([s],[dgé[e],[x],[r],[c] [f],‘[gl,[.g wird der Roboterarm in Position gebracht. Mit der ’Space—Taste’ wird
ein wegungsabfau z.B. Vierteldrehung nach links, senken) abgeschlossen, bei folgenden Op-—
tionen wird ein 'Return’ automatisch gesetzt: ({f],[g],[.]). Mit [w] kann die Schrittweite neu einge—
stellt werden, mit [l] wird das aktuelle Roboterprogramm im Hauptspeicher geloscht,

Programmausfiithrung
In diesem Menupunkt stehen wieder drei Optionen zur Auswahl (Submenu, Leve] 2)

a) Programm dauernd ausfihren: Durch Auswahl dieses Punktes wird das aktuelle Roboterpro—

gramm so lange in einer Schleife ausgefihrt, bis eine Unterbrechung durch Druck einer beliebi—
gen Taste erfolgt.

b) Programm x—mal ausfihren: In einem weiteren Untermenu (Level 3) wird abgefragt wie oft
das Roboterprogramm durchgefilhrt werden soll. Driickt man wahrend des Programmablaufes

eine beliebige Taste, so bewikt dies eine Beendung des aktuellen Jobs und es erfolgt ein Riick—
sprung in Level 2.

¢) Programm schrittweise durchfihren: Hier wird neuerlich ein Submenu aufgerufen (Level 3) —
vergleiche mit dem Baumstrukturdiagramm (Pkt. 2).

[ 1 ... bewirkt das Ausfuhren eines einzelnen Programmschrittes;

[dl ... 1l6scht den zuletzt durchgefihrten Schritt (x>, der Greif-
arm wird auf die Position (x-1) zurlickbewegt, alle folgen-
den Schritte (x,x+1,....,x+n) werden gellscht;

(t] ... bewirkt einen Sprung in den Teach-in Mode, d.h. wird ein

Schritt mit (d] gel8scht, kann das Roboterprogramm durch
Auswahl dieser Option weiterentwickelt werden.

Externer Speicherzugriff

Durch Apwihlen dieses Hauptmenupunktes wird ein Submenu (Level 2) mit folgenden Auswahl—
moglichkeiten aufgerufen:

a) Daten speichern: Zunichst mup der Benutzer Laufwerk und Dateinamen (ohne Extension,
diese wird von TEACH-ME vergeben) festlegen (der zuletzt eingegebene Dateiname scheint
neuerlich auf, gilt fir Pkt. a/b/c). AnschlieBend wird iiberpriift, ob eine Datei dieses Namens
vorhanden ist, wenn ja, wird weiters abgefragt ob diese iiberschrieben werden soll.

b) Daten laden: Der Benutzer wird wie in Punkt a) um Laufwerksname und Dateiname gefragt,
anschlieBend wird wiederum iiberpriift, ob die angegebene Datei vorhanden ist.

c) Datei loschen: Abfragen und Uberpriifungen wie in den Punkten (a,b). AnschlieBend wird
nocheinmal abgefragt, ob die entsprechende Datei geldscht werden soll.
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Wird in einem Menu die [q,Q]—Taste betatigt, so wird jeweils in das nachsthchere Menu ver—
zweigt (aus Level 3 —> Level2, aus Level 2 —> Level 1 (Hauptmenu), wird im Hauptmenu
[q,Q] eingegeben, so bewirkt dies einen Ausstieg aus TEACH-ME).
Struktogramme der selbstgeschriebenen Programmteile
HAUPTPROGRAMM mit den Routinen TITLE, MAINMENUE

Hauptprogramm

TEACH - ME
INCLUDE - Dalecien (Facher - Technik ) oulinben

glpen

pesibonen = omay [4.4, {.450] of Inleger
flenome = shing [¥o]

jariable  wahl, Loufm:r!c . characlers
schiifiw, cobd  resull @ Inleger :
Posﬁf { wom Typ  posthiopen
sw ! Streg [03]
dnrame : ovom Typ frlename ‘.
ramc s S'n": L'o‘

74":-.‘.’3-\ f.{gcndtr Pocedhurcs & . Funchons (ohne Codle .')

procedure TITLE dient gur Enlellung ces Titelbldes
procechuce  MAINAGNUE Enbclif olos Houpimonu (Level a)

procedwe  TEACHINNENY A. Submenu (levek 2), Renu fir  TEAH-tN-HODE
P iure  TIREA W olienf sum FEinlesen ofer Sche ﬂ-x“lc im  TEACH-1ri- 1Pk
procedure TEALNINCONTROL  dient 2ur  Robowrsfcucrpiogromeeiosung,

rufé  TIREADSCHRITTIY  auf,

pocedkue  ProSREXErEN 4 Submenu  (level 2), Tenw for PROSEANH-EXFOUTE - HODE
procedure  FEXTALRENG 2. Submend (lewel 3), fenu fir Pobee(progromm -mal
Frchfahren

peoccdue  PESTEPTIENU 2 submenuy (leet 3), Meno fir Pobokuprogromm  schrikscice
dtahFInzn

procedure 0GR EXECnA.  Sfcucrprogrann f..'r PRosEAl- Exceurs, miwendet
obige 3 g-.,h‘qe._ ( PeO6RE rErTE N /P& xTTALITENG | AEsTE PTEA )

procechue  PYATEHENU neny dwm Eialesn des Daleinomens (2 gabponv, level 3)

prowrclure EXTSPTIENY A Submenu (levet 2), Tra EXTepras) - SPEICHER2UGRIFF

fur-d hen ExisT (flercme) 7[5(4 ob e Malei mit’ Name ﬁff»anf rorhanden it
procecdure  EXTSPConTROL  SleucrproGromm Touhnen far' Frk. Speherrs gr-
Drocedure DNATTE R EAD denk’ pim Eislesen dn Palel 1 (ohntich TisEADscHRirm) |

Sbirgunable  Loechen

TinE Tikctbld  aufeufin

2000rmur Doboke  iwihalisicren  ( Facher - Technide  Unlerroshine )

PopormarxFamen Hoapolen Fenler sclen(

LodorHorE Zobokr iw Hewposhou )
AN R & NS Fauptreru abkbneren

Cutror euf Bldschimpasibon selacn (23.3t)

torigble (h/AH ) Tber Toslohsw cinlacn

abit WAML in [a b .c a A 3.C.Q
R‘Km‘“"‘"‘

a.A 6 3 e.C
TEAL MINTE NG PRosREXECONTROL LxrsPconTRoL
TRACHINCENTRIL (PRosaam-Fxacurn  Tedk (6T seeicrme - dunrf -
(Feoeh ia IModg okkngrn) elhieen ) Aode  gjuscbmticu

wollt (pasmy) in (g @)
B.lodschiem LEscBorn
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Procedure TITLE

TITLE

Bidschim laschen

Titelbild ﬂu! ¥Dy « schiechen

Lursor ouf rDu-Rg Ars  scleen
Procedure MAINMENUE

HAINHENUE

Bilolschison [Sschen

Haup i e auf vou - sc.hicben

Procedures fiir Unterprogrammpunkt TEACH—-IN
Procedure TEACHINMENU

TEACHINNENU

Bilschitm Laschen

TEALH - i TMerw  auf pDU —schee ben

Procedure TIREADSCHRITTWEITE

TIREAPSCHRITT W
Variable 2, W Inleger
belp ¢ characler

lolschirm  aufberaten

Yaroble [HELP) Gber  Tastatur ecinlescn
wnbil _ord (WELP) in [ 43, w¥. 5F,35)
wm) ol
A3 75 else
Alle Zechen ob Bildschim- tsacht ora lefiten  en- Z ‘fx'o
pmibion [¥) Loschen grge bemen Bochihobew [ [Br ue Polse
unal bu.usl uu.nsn.p}n-
sefse X 3 Ciansor A Raihow gurdch tesche 5&..:
socable foo)
"Addicic ' den lelaten
¢.‘t-3¢3:§n.m Buchibabeu
(W;J\n# i  HELP) pur
St acoble (s
unhl x=3 =+
woudle Shinavanoblr (Skf) iu Fnlgerwarabele [SEHRITTW ) wum
gni-l not [{ scepirTen/<4 ) o (scHRRILEHE 2502 )
Blolechrm aufbacien
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Procedure TEACHINCONTROL

TEACH/NCcOOT QoL
Varoblc Skucr bef Claraefer
x,y,e,q,stz, T Tnteges
counder 4 Sdiuwe [03]
Wese T; vpblee.  auwe T POSIT __otw _towioplew X 21
’ erciden
TIREADSCHEITI W Pochut  #um Eiulesen oer  Schrtwele  awfrufen
| hirm  aufbere.den

oul vDuy-Poy St.28 sclien

Sohiebe Talwll von (STEUGRBEF) GMF Yoy - Ras

Cuiker
] Variable (sTeucsn8s¥F) dber Tastafur cinlesn
luakl (sreueeser) in (=.x,s.0lr,afig, w.LiF.s 0. 5. %5, D RC,FGHNL,KI)

[———
[ case (sreuceder) of
.._.___________‘—-ﬁ
e
——
E |#Xx £3 <, £ G AR ,6 —
e, " £ » e, [ A 3 % s
Boboter | Poboks | Poboks | Bobokr | Robaks | Bbokr| Gref | Geeif | alheties |Shil-| ‘Reken” | Bobeter
orm am arm arm arm x4 |am e Fange | mnge wele | fus arm -
Cuks rechl | won oled | Haupt toschen | peuy qufj Home -85
beben wonken | ohehen | dichm | aupledi| achse | cchlicten | affhen c-srhm:’ubhf W
unht (srevecseF) in (9. 2)

Procedures fiir Unterprogrammpunkt PROGRAM—EXECUTE

Procedure PROGREXEMENU

PROSREXE MENL]
ilol ' o

PROG R AT - E XECUTE - Henu - schreid

Procedure PEXMALMENU

HAL N
Bilolschirm {Gschen
PE - X mol - Menu _auf vpU  schrciben

Procedure PESTEPMENU

PESTEPRENUY

2ilddschim lSwhen
PE —Schributise churchf. Tenu auf VDU shre
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Procedure PROGREXECONTROL

PROGREXE coPTROL
Variable wahtd — beeak | ahlz Characker
entz, x,y,28,9, 4 xmal, sfa : Inlger
xm | counier 4, counle 2 string [o3]
PROGR ExE rENU IMeny- Bowdure  awfrulin
Cursor _awf VPU Pog 13,22 seclicn
Voriable (wali4) Gber Toskatur cinlesen
unhit (wWAm4) in (a.b.c.3, A B,C, @)
a,A 58 e &
Bildschiom  aufbereten ent2:i=0 PESTEPMBNU _awufrufen

(¢counrenrs ) anzcgen PEXTALITENY n&{ruﬁn,'

Curser  paouhoneren ;
Stringuariable in

enbl:=o

unhl (Taste) gedrackt wird
unhl (TASTE ) gednickt

¢nt2 =0 Inlgger-&uu'pblc wxandelu Curcor auf vpu-pPos 23,27
uodil (Xmol 30 2 ¥uiaL € Aoo) variable (WAHLZ)

Bildschirm ousfbereten Bildschirm aulbecekn 9 fake cinl

Weise Feldvariable aus) unhl (LAHLZ) iu

Fetd ( FOSIT) olen Robelerpragramm xmel aus- Uinol £0:00 Tia)

Yariahlen (X, Y, 26) faheen, vor  jedem Fo- Bildschim axfbeiciten

iU gramm clurch (auf  3/1dschitm- case wAHLZ of

Btwfge den Pobder-| anwice okhialisicren,

arm auf ok _ﬂlr_rgie‘hm be. Toslendlruck d, D t,

abeolule Fosihon lefelea Scheilf

[x Y Z &) rickgangig mal cnid:zentz

f 20l y:08 30 chen und G

P Lg-o ol < en, (oschen olb| TeAcH- in)
nachfdgenden | Hope
Schefe alchveren

Bavege B/1dschirm

Poboer ju aufbacikn

lopre -5

nklie cnt2 e

:f net (uam.g) in
Q
Frae {3.2) false

Robokr in
XY 26
Fosihon

< cn

1&-0
ue

{ violyolivo

ﬁll:c

Bobokr in
Hone - s

| booegen
unhl (eNTZ= cNTA) oc(AHL2= 4,3

unhl (WAHL 2) in (3.@)

unbil (WAHLA ) in (9,@)
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ROBOTER

Procedures & Functions fiir Unterprogrammpunkt EXTERNER—

SPEICHER
Procedure DNAMEMENU

DPNAITE HENU

Bildschirm (Sschen

Rolei -NAME ~ITeru

-a.u—,t VDU  scheeiben

Procedure DNAMEREAD

DNAMEREADR
Vadeble .,y Inkger
beln * Character

curser ouf vpu - Pos M8 scteen
Variable (LAUFWERIK) Gber Tastatur einlescn
Cursor auf vbu- Pos 43,8  sctecn

Inkalt  on (LauFwelk) awf vpu - B schreiben
until (tauFwE@RKY in (. b.c d A Bc,D)
Blolschirm eudberaten - Hessage schreiben
Variable (HELP ) Gber Tostatur  cinlesen

unhil ord (HELP) in (43,40 uAd. 43,45 ,43,. 5+, 45.. 422 )

ord (HELP) of

A id elsc
i{ E-]
Ale 2cichen ob  Bldschim- (oscht das lefafe ein -
pasibon  (x) (éschen qeqehent Zachen unol true false
beaseqé okn  imagindscn (Gsche String-
Cursor A Rsihon aurack variable (sw/)
sefae  X:= 30 ‘Addicc’ (efrten eingegekencn

Buchsforben  2ur Sﬁ-’njmn'abk
[E1%9)

until x= 30

DNAIME := LAUFWERK r's’ 4+ NATTE +'." + ' olta’

- Datename mit Exknsion erctcllen

Bildschiem aufbereten

®
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__ROBOTER

Procedure EXTSPMENU

EXTSPrieNd

Rildschien

(Gschen

EXTE 0PER — SPEICHER - Henu _asf VP schiebe

Function EXIST (FileName: filename)

EXIST _(Tile Nome : Klename )

Procedure EXTSPCONTROL

ExTsPrconNTROL
Typen:  Robobpos = fecord
w4, yd4, 34, g4 infeger
Varable uaM;’ wahl¥ : charackr
Pobot File : File af Pobofpos
Robot Bec Pobolpos
L P Integer
[ag“gzl( e ¥ Wt

PCC TGM

Jorable £l - file

$3I- - T/0 Rhlermelohingen werden  wnlerdaglek
File definieren
File ofpen , winlee _auf Flcbeginn scizcn

¢Ir : Zlo FEhlermeldungen weiden wieder angeacgt

Frue

l/ ICrcsull =0

‘él“

ExisT = frue

EXxIsT = false

close  Ale

APCC

extsprienu - Meps  fGr  Enbernen Sockhecavarff  awfrufen

Couner oul vDy- Pog 23.22 sclacn

Varioble (WAM3) Gber Tostakur cinlaen

Cursor auf vDuU - Pog 2327 seclien

Lnbolt  von vaneble (wAHL3) auf vDU-Fos

schreben

unbil (waNL3) in (a.bc.a, A/B.c. 2. Q)

if (WAHL3)<> g P (WAHL3) & @
l!’ut

fa(sc

PNATENENU  ( Menu fir cinlesen des  Daled
nomdns

PNANEREAD (Reehue gum Eiulesen da Rk
pamens avfevfn)

i (tavrweew) in (a, b, A, B)

frue

false

Aufforderung an den  Benotzer Potendik
in felgdeghs  Laufucde cinpulegen und
cue Bel Tosle du hGeken

if not (wAHL3) In (g,@)

frue

ﬁ(; @

if Exist (owariE) or (VAHL3) in (a,A)

deliniece  Paled  mit  Nome (ZZ\'AHE)

case (WAHL3) of
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a, A b, B

e

else

il not Exist (pawms

#ruc folee

Nachucht E)uh'mu#
an Beuler| Dofa aker
neue Dol schicbend

Neue Paki scheben
wean ot et Newc
DNATIE  picht vor-
hapden  oder

wALY = (§ J)

reset (File )

Filddschirm _aufbereten

Blokschirm aufbessten |

Ratei in ®ld
mié  Nomen
(Rosir) (edlen

Variable (WAHLY)
ks Tosblur eiplesen)

torkn auf Tosk
aedr\;dd’

wotil pawt3 in (9.Q)
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ROBOTER—INTERFACE CA, die ErfOlg._

TGM_60

B.Kinzer, C.Emerich/TGM/N87SL

In Rahmen des Speziallehrganges fiir Mikroelektronik des Vorjahres wurde ein Roboter—Interface
konstruiert, das zu dem im Handel erhaltlichen Fischer—Technik—Interface fiir den PC kompa—
tibel ist und dariiberhinaus auch vom Mikroprofessor MPF—1 angesteuert werden kann.

Gleichzeitig mit der Hardware entstand auch eine Demonstrationssoftware zur Steuerung einer
Nachbildung eines Automaten.

Da das Original dieser Dokumentation nur in abgedruckter Form zur Verfigung steht, konnte es
zu Drucklegung dieser Ausgabe nicht mehr rechtzeitig abgeschrieben werden. Das Original kann

aber jedenfalls iiber den Club bezogen werden.

Zum einfachen Nachbau steht auch ein Film fir eine gedruckte Schaltung zur Verfigung. Der
Film kann an Interessenten verborgt werden.

Kurzcharakteristik

6 umpolbare Motorausginge (Fischer—Technik:4). Zwei davon (Motor 5 und 6) konnen fir je—
weils zwei voneinander unabhangige Elektromagneten oder Lampen benutzt werden. Bei Motor 1
bis 4 konnen nicht gleichzeitig beide Leitungen auf HIGH gelegt werden. Spannungspegel: 7V bei
max 1.3 A

* 8 Digitaleingange fir Schalter, TTL
* 4 Analogeingange fir Potentiometer, Fotowiderstinde oder andere veridnderbare Widerstande.

Zur Stromversorgung wird eine Spannung von 12,5..16 Volt bendtigt. Spannungskontrolle durch
Leuchtdiode.

Um einen Roboter vom PC aus ansteuern zu kdénnen, muB nach dem Betriebssystem das Initia—
lisierungsprogramm SETVRI und anschlieBend TURBO—-PASCAL geladen werden. Mit dem
Programm VRITEST konnen nun die Interfacefunktionen getestet werden. Fiir die Erstellung von
Roboter—Programmen in TURBO—-PASCAL stehen zwei Include—Dateien zur Verfiigung: VRI-
DEF.INC, VRIPAS.INC.

Inhaltsverzeichnis der Dokumentation

Roboter-Simulator: Zum Testen der Roboterfunktionen
Verbindung mit NPF-1

Notoransteuerung

Schalterabfrage

Potentiometerabfrage
Sofwarebeschreibung

Programm : ROBOTER )

Programm : VRITEST - e
Hardwarebeschreibung

Steckerbelegung

Schaltung :

Stiickliste Das Konto zum Erfolg. Oft hangt Erfolg von Informationen ab. In der CA kann man wirtschaftliche

BestUickungsplan £

Leiterplattenansichten Fachbroschiren einfach bestellen. Das kostet wenig Zeit. Und absolut kein Geld, wenn man ein
Handbuch der Roboter-Treiber von PCS

CA-Studentenkonto hat.

- (=]
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