Programmierung des Thymio per Aseba (VPL)

= Aseba greift auf VPL zuriick:

Visual Programming Language (Microsoft), eine
Programmieroberflache der Firma Microsoft

= Der Thymio wird per Kabel verbunden (Laden
und Datenlibertragung) und muss eingeschaltet
sein, damit die Software ihn erkennt: |
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Offnen und Speichern von Dateien auf dem PC,

Laden und Stoppen des Codes,

Andern des Programmiermodus / Schwierigk.
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im Autonom-Modus kann der Quellcode
ausgegeben werden. Hierzu muss der autonome
VPL-Modus iber die Datei thymiovpl.exe im
Ordner AsebaStudio gestartet werden.
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Screenshots aus: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya
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Ereignisse und Aktionen:

Ereignisse
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5 sensorische Tasten

= grau: Taste inaktiv
= rot: zugeordnete Aktion wird ausgefiihrt

Hinderniserkennung

= grau: Taste inaktiv
= weiR / roter Rahmen: Aktion, wenn Objekt in der Ndhe erkannt
= gchwarz: Aktion, wenn kein Objekt erkannt /in der Nihe

= grau: Taste inaktiv

Bodensensoren = weil / roter Rahmen: Aktion, wenn Boden erkannt / vorhanden
= schwarz: Aktion, wenn kein Boden erkannt / vorhanden
Klopfen / Erschiitterung = Bei Erschiitterung wird die zugeordnete Aktion ausgefiihrt.
= Der Roboter reagiert auf Klatschen, die zugeordnete Aktion wird
Klatschen ausgefihrt.

Motorengeschwindigkeit

= Definition der Geschwindigkeit des linken und rechten Motors

Farbauswahl (obere Seite)

= Farbmischung aus rot, griin, blau

Farbauswahl (untere Seite)

= Farbmischung aus rot, griin, blau

Melodie-Ausgabe

= Definition einer Melodie, Linien: Tonhdhe, Farbe: Tonlange

@ Weitere Ereignisse und Aktionen sind im Expertenmodus (aktivierbar (iber die Meniileiste) verfiigbar!
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. - - Bitte fiigen Sie eine Aktion hinzu Zeile zeigen
= Die Blécke werden per Drag & Drop kombiniert: - 2

= Ereignisse werden im linken Quadrat abgelegt, >/

= zugehorige Aktionen im rechten Quadrat platziert.

»Wenn die Pfeiltaste geradeaus gedriickt wird,

dann leuchte gelb.”

Es kdnnen mehrere Aktionen einem Ereignis zugeordnet werden (max. 4, je 1 pro Aktion}!
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Auch die Kombination von Sensoren ist zur Ausfiihrung einer Aktion moglich:

Wenn die Rechts- und Linkstaste gedrickt werden, dann stoppt der Motor.
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= Es kdnnen beliebig viele Ereignis-Aktions-Zuordnungen vorgenommen werden. : :
= Die eingestellte Aktion wird im jeweiligen Aktions-Baustein simuliert., R :

hier die eingestellte Anderung der Fahrtrichtung: R

= (Uber ,Play” wird der Code auf den Thymio iibertragen.

= Der Thymio bestitigt die Ubertragung per Blinken an der linken, vorderen Ecke.

Screenshots aus: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya
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