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Der Beriihrungssensor

Der Beruhrungssensor

Der Beruhrungssensor ermdglicht es deinem Roboter, zu fuhlen, indem er erkennt, ob die rote
Taste des Sensors gerade gedrickt oder losgelassen wurde, wie in Abbildung gezeigt. Der
Roboter liest diese Information aus dem Sensor aus und verwendet sie in Programmen.

So kann dein Roboter z. B. jedes Mal ,Hallo“ sagen, wenn du den Beriuhrungssensor betatigst.

Der NXT hat eine Testfunktion (View). Verbinde den Berthrungssensor mit Port 1 vom NXT und

wahle dann das ,View* — Untermeni, um den Sensor zu testen.

Sensoren und Warteblock

Du hast schon einen Warteblock verwendet, um das Programm flr eine bestimmte Zeit (z. B.
funf Sekunden) anzuhalten. Du kannst einen Warteblock jedoch auch einsetzen, um ein
Programm anzuhalten, bis ein Sensor ausgeldst wird. Zum Beispiel kannst du einen Warteblock
so konfigurieren, dass er auf die Auslésung des Berlhrungssensors reagiert, wie in Abbildung

gezeigt.
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1 Das Programm WaitForTouch lasst den Roboter einen Klang
abspielen,
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Aufgabe 1.

Erstelle ein Programm mit Namens WaitForTouch wie in Abbildung oben. Der Modus des
Warteblocks ist auf Beriihrungssensor -> Vergleichen -> Zustand gesetzt. Du musst die
Stol3stange driicken.

Aufgabe 2.

Erstelle ein Programm, das den Roboter ,Hello“ sagen lasst, wenn du die Stol3stange drickst,
und ,Goodbye“ wenn du sie wieder loslasst?

Aufgabe 3.

Nun erstellen wir ein Programm TouchAvoid mit einem Warteblock im Modus Anderung, der
das Programm anhalt, bis der Sensor seinen Zustand wechselt (entweder von Losgelassen auf
Gedruckt oder umgekehrt). Erstelle das Programm WaitForChange wie in Abbildung und fuhre
es aus. Ist die Stol3stange frei, wenn das Programm gestartet wird, fahrt der Roboter so lange,
bis er ein Objekt berthrt, und halt dann an. Hat die Stol3stange beim Programmstart schon
Kontakt, sollte der Roboter versuchen, weiter vorwarts zu fahren, bis der Sensor freikommt, und

dann anhalten.
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2 Das Programm TouchAvoid. Der Warteblock ist im Modus Beriihrungssensor->Vergleichen->Zustand konfiguriert.
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3 Das Programm WaitForChange

Aufgabe 4.

Dein Roboter vorwarts und rickwarts fahren muss, bis der Berihrungssensor betatigt wird. Um
den Schleifenblock auf diese Weise zu konfigurieren, wahist du den Modus Beruhrungssensor -
> Zustand, wie in Abbildung gezeigt. Wie vorher auch wahlst du Anschluss 1.

Erstelle das Programm LoopUntilTouch und flhre es aus, um zu sehen, wie es funktioniert. Du
solltest erkennen, dass das Programm die Sensorwerte nur einmal je Schleifendurchlauf prift.
Damit die Schleife beendet wird, muss der Sensor gedrtckt werden, kurz nachdem der Roboter
vorwarts fahrt. Wird der Sensor nicht an diesem Punkt der Schleife betétigt, fahrt der Roboter
einmal mehr rickwarts und vorwarts, bevor er den Zustand des Beriihrungssensors erneut

pruft.

< Anschluss

4: Das Programm LoopUntilTouch. Um den Schleifenblock zu konfigurieren, klickst du auf dem Moduswahler und wahist
Berlihrungssensor ->Zustand.
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Aufgabe 5. Schalterblock
Mit einem Schalterblock kann dein Roboter eine Entscheidung auf Basis eines Messwerts
treffen. Zum Beispiel kann der Roboter riickwéartsfahren, wenn der Bertihrungssensor ausgeldst

wird, oder »No Object« sagen, wenn er nicht betatigt wird, wie in Abbildung.

Fahre rickwarts

Ja
Wird der
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R |
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5 Ein Roboter kann Entscheidungen auf Basis von Messwerten treffen.

Fur jeden Sensor gibt es einen

Modus. In diesem Fall wahlst Dieser Block wird ausgefiihrt,
wenn die Bedingung wahr ist.

du den Modus fir den Bedingung:

Berihrun nSOr namen Der Beriihrungs-
erthrungssensor namens G o
Berlihrungssensor-> Anschluss 1 wird

gedriickt.

Vergleichen->Zustand (die
einzige verfigbare Option). In
diesem Modus kannst du in den
Einstellungen dann angeben,

ob der Sensor gedrtickt (1) oder

losgelassen (0) werden muss,

damit die Bedingung erfullt ist.

Wie vorher setzen wir den \\

Ausgang auf 1, um anzugeben Diese Blacke werden ausgefiihrt,
wenn die Bedingung falsch ist.

wo der Sensor an den EV3

angeschlossen ist. —_— i

. |
Das Programm TouchSwitch, = p —
v
das du nun erstellst, lasst den @r ry
Roboter drei Sekunden lang 6 Der Schalterblock priift, ob eine Bredingiung erfullt wird, und fiihrt dann entsprechende
vorwarts fahren. Wenn dann Blocke
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der BerUhrungssensor gedriickt wird, fahrt der Roboter eine kurze Strecke riickwarts. Wird der
Sensor nicht gedrtickt, sagt der Roboter stattdessen ,No Object®. Unabhangig von der
Entscheidung des Schalterblocks spielt der Roboter dann einen Klang. Erstelle das Programm

jetzt, wie in Abbildung gezeigt.
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7 Das Programm TouchSwitch lasst den Roboter auf Basis von Sensorwerten Entscheidungen treffen.

Aufgabe 6.

Lasse den Roboter drei Sekunden lang stillstehen. Wenn dann der Berihrungssensor
losgelassen wird, sollte sich der Roboter herumdrehen und fiinf Radumdrehungen lang
vorwarts fahren. Wenn der Sensor aber gedrtickt wird, sollte der Roboter nichts tun und das

Programm sofort beendet werden.



