Was hat und was kann ein {CODE}RACER ?

Aktoren &
Sensoren

Funktionen

»

»

Antriebsmotoren

Ultraschallsensor

RACER_ANHALTEN
- Motor links und rechts aus

SERVO_MITTE
- Ultraschallsensor nach vorn

ABSTAND MESSEN
- Abstand vorn (Servo in der Mitte)

RACER_VORWAERTS
- Motor links und rechts vorwarts

SERVO_LINKS
- Ultraschallsensor nach links
drehen

RACER_RUECKWAERTS
- Motor links und rechts riickwarts

SERVO_RECHTS
- Ultraschallsensor nach rechts
drehen

RACER_RECHTS DREHEN
- beide Motoren gleichzeitig:
. links kurz vorwarts
. rechts kurz riickwarts

SERVO_SCHWENK

- Ultraschallsensor nach rechts und

nach links hin und her drehen

RACER_LINKS DREHEN
- beide Motoren gleichzeitig:
. links kurz riickwarts
. rechts kurz vorwarts




RACER_VORWAERTS

SERVO_MITTE

] ABSTAND MESSEN

ABSTAND

Wie fahrt ein {CODE}RACER ohne anzuecken? Das geht auch besser © ...

groRer
10cm?

ja

RACER_ANHALTEN

|

SERVO_LINKS

ABSTAND MESSEN

SERVO_RECHTS

ABSTAND MESSEN

/@lher\
ABSTAND

Ist groRer
?

RACER_LINKS_DREHEN

RACER_RECHTS_DREHEN




ei@ Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino

Arduino

8 sketch_aug3la | Arduino 1.8.3 - O *

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

3E|woid setup{) {
4 f{ put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier
5 // Dieser Programmteil wird nur EINMAL E.us:_{a:'iihrt.l

108 /woid loop() |
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steusrt.
12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

ew Module, Disabled, Default, .\ Z, 4 0, None auf COMS




Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino — Setup()

8 sketch_aug3la | Arduino 1.8.3 - O *

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

3E|woid setup()
4 f{ put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier
5 f{ Dieser Programmteil wird nur EINMAL E.us:_{a:'iihrt.l

108 /woid loop() |
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steusrt.
12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

ew Module, Disabled, Default, @O, z, 4 None auf COMS




Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino — Setup()

22l sketch_aug30a | Arduino 1.8.3
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

void setup{)|{
ff put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausginge festlegen) hier
f{ Dieser Programmteil wird nur EINMAL aus:_{e:'iihrt.l

1 108 woid loop() |
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steusrt.

12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

rev Module, Disabled, Default, @10, B0MH=z, 4MB (32Mb), 821800

setup() { .... } — Programmteil:
- wird einmal nach dem Neustart des Microcontrollers ausgefiihrt !



ei@ Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino

Arduino

8 sketch_aug3la | Arduino 1.8.3 - O *

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

3E|woid setup{) {
4 f{ put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier
5 // Dieser Programmteil wird nur EINMAL E.us:_{a:'iihrt.l

108 /woid loop() |
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steusrt.
12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

ew Module, Disabled, Default, .\ Z, 4 0, None auf COMS




Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino —loop()

8 sketch_aug3la | Arduino 1.8.3 - O *

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

3E|woid setup{) {
4 f{ put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier
5 // Dieser Programmteil wird nur EINMAL E.us:_{a:'iihrt.l

10E/woid loop()
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steusrt.
12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

ew Module, Disabled, Default, .\ Z, 4 0, None auf COMS




Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino —loop()

8 sketch_aug3la | Arduino 1.8.3

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

3E|woid setup{) {
4 f{ put your setup code here, to run once - Code um Einstellungen fiir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier

5 f/ Dieser Programmteil wird nur EINMAL e.us:_{a:'iih:t.l

108 /woid loop()({
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steuert.

12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

ew Module, Disabled, Default, .\ Z, 4 0, None auf COMS




Grundsatzlicher Aufbau von Code in Arduino — setup() & loop()

&8 sketch_aug30a | Arduino 1.8.3 - O d

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_augila §

1 setup ()| {
put your setup code here, to run cnce - Code um Einstellungen fir den Racer zu machen (z.B. Eingange/Ausgange festlegen) hier
Dieser Programmteil wird nur EINMRL E.us:_{a:'iihrt.l

N 108 woid loop()({
11 f/ put your main code here, to run repeatedly - der Code der den Racer steuert.
12 S/ Dieser Programmteil wird immer wieder ausgefiihrt.

SP32 Dev Module, Disabled, Default, @10, B0MH=z, 4MB (32Mb), 921800, None auf COMS

setup() { .... } — Programmteil:
- wird einmal nach dem Neustart des Microcontrollers ausgefiihrt !



Blink Code in Arduino
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Blink Code in Arduino

9 Blink | Arduino 1.8.3 - O x
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Blink §
1H &

S8 void setup() [

7 // Wo ist die Leuchtdicde angeschlossen ?
// Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (QUTBUT) 2

l4Hwvoid loop()

16 // Leuchtdicde einschalten ...

(HIGH)

v Module, Disabled, Default, QI0, B0MH=, 4ME ( G600, None auf COM4

.......

CICECI OO XCCOXCCORCICXONCOXCXOXCOKC)

Schwarz;
GND

ZIZIP

Rot: +6V



Blink Code in Arduino

9 Blink | Arduino 1.8.3 - O x
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Blink §

1H &

-

S

i setup(}) {

1 @ R
=
[=]
[}
[ =

// Wo ist die Leuchtdicde angeschlossen ?
// Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (QUTBUT) 2
pinMode {5, OUTEUT):

[T

1 woid loopi)

// Leuchtdicde einschalten ...

(HIGH)

ev Module, Disabled, Default, @10, B0MH=z, 4MB (32Mb 10, Mone auf COM4

® & & & & & 5 & & & & o 0 0 0 0 0 0 o

m

(CXOXC O ECICICIONCIOYORCROXCRCICEORORC

i’ "= =

i 0 -

CICICI CECXCICIOXCCORCICXONCXOXCXOXOKC)

Schwarz;
GND

ZIZIP

Rot: +6V



Blink Code in Arduino

“ff Wo ist die Leuchtdiode angeschilossen 2~~~
// Eingangspin (INPUT) oder Rusgangspin (OUTPUT)? -

' ( Pin, Art des Pins);

Nummer der Pins INPUT oder OUTPUT ?(....)
g > OUTPUT



Blink Code in Arduino

9 Blink | Arduino 1.8.3 - O x
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Blink §

1H &

-

S

i setup(}) {

1 @ R
=
[=]
[}
[ =

// Wo ist die Leuchtdicde angeschlossen ?
// Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (QUTBUT) 2
pinMode {5, OUTEUT):

[T

1 woid loopi)

// Leuchtdicde einschalten ...
17 digitalWrite (3,

HIGH) ;

ev Module, Disabled, Default, @10, B0MH=z, 4MB (32Mb 10, Mone auf COM4

® & & & & & 5 & & & & o 0 0 0 0 0 0 o

m

(CXOXC O ECICICIONCIOYORCROXCRCICEORORC

i’ "= =

i 0 -

CICICI CECXCICIOXCCORCICXONCXOXCXOXOKC)

Schwarz;
GND

ZIZIP

Rot: +6V



Blink Code in Arduino

Leu-:t‘.t:l:i:t:ie eins:haltfn
digitalWrite (5, HIGH): .

( Pin, Ein-/Ausschalten);

S

Nummer der Pins HIGH (LED an) oder LOW (LED aus) ?
35 - HIGH



Blink Code in Arduino

9 Blink | Arduino 1.8.3 - O x
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Blink §
1H &

]
3
[}
[w}

i setup(}) {

=1 @ A

// Wo ist die Leuchtdicde angeschlossen ?
// Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (QUTBUT) 2
pinMode {5, OUTEUT):

[T

11}

1.

l4Hwvoid loop()

// Leuchtdicde einschalten ...
17 digitalWrite (S, HIGH):

(HIGH)

PR
1 & en

W

20 !/ Leuchtdicde ausschalten ...

21 digitalWrite (5, LOW);

Dev Module, Disabled, Default, @10, BOMH=, 4ME ( ), 00, None auf COM4

i’ "= =

eree

® & & & & & 5 & & & & o 0 0 0 0 0 0 o

(CXOIO] O (I CICTONCXCRON O OIS CICORCXC)

m
()
~——
e

Schwarz;
GND

Rot: +6V



Blink Code in Arduino

9 Blink | Arduino 1.8.3 - O x
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Blink §
1H &

i setup(}) {

1 @ R
[=]
[}
[ =

// Wo ist die Leuchtdicde angeschlossen ?
// Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (QUTBUT) 2
pinMode {5, OUTEUT):

[T

11}

-

l4Hwvoid loop()

// Leuchtdicde einschalten ...
17 digitalWrite (S, HIGH):
delzy(1000);

(HIGH)

=
1 & en

W

20 !/ Leuchtdicde ausschalten ...
21 digitalWrite (5, LOW);
22 delay {1000);

21

Dev Module, Disabled, Default, @10, BOMH=, 4ME ( ), 00, None auf COM4

® & & & & & 5 & & & & o 0 0 0 0 0 0 o

m

(CXOIO] O (I CICTONCXCRON O OIS CICORCXC)

i’ "= =

eree

Schwarz;
GND

Rot: +6V



Blink Code in Arduino

Schwarz;
GND

Blink | Arduing 1.8.3 - O *
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

e & o o o e & o o o
e e e (@) ] é
e o L ® )
1H] " o o 1® °
2 Bli m
. e o e [G) ®
3 ~— B
p e e e [G]] °
5  $define LEDPIN 5 ° ®= °
o m
- e e o [G) °
TBE void setup() { mn
g e o ° ®= ®
g /f Wo izt die Leuchtdicds angesachlossen ? e o [ ] @IJ L
1a // Eingangspin (INPUT) cder Rusgangspin (OUTPUT) ? e o ° ©= o
11 pinMods (LEDPIN, COUTPUT);
: : S Mo didEdadaEd .
- - (¥ ]
13 |} 4 ® . °
- I B =
14 e e Je "= o
N oo e [C ; ®
leEvoid loop() O TTITR )
17 L AL ¢ (O : e
18 // Leuchtdicde einschalten ... (HIGH) e e o | °
19 digitalWrice (LEDPIN, HIGH); é é o @ g °
20 delay {1000);
§ ® o
32 | // leuchtdiode ausschalten ... (LOW) ® - t ‘ o
@

L]
23 digitalWrice (LEDPIN, LOW): .
delay {1000} ;

Rot: +6V

bled, Default, @10, 80MHz, 4MB 10, None auf COMS



Blink Code in Arduino

Schwarz;
GND

Blink | Arduing 1.8.3 - O *
Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

e & o o o e & o o o
e e e (@) ] é
e o L ® )
1H] " o o 1® °
2 Bli m
. e o e [G) ®
3 ~— B
p e e e [G]] °
5  $define LEDPIN 5 ° ®= °
- | ]
: - e e o [G) °
Ewvoid setup()\ [ )
g e o ° ®= ®
g // Wo ist 2 Leuchtdicds angessachlossen ? e o [ ] @IJ L
1 // Eingangsg\in (INPUT) cder Rusgangspin (OUTPUT) ? e o ° ©= o
11 pinMods (LEDRIN, COUTEUT):
: : S Mo didEdadaEd .
- - (¥ ]
13 |} 4 ® . °
- I B =
14 e e Je "= o
N oo e [C ; ®
leEvoid loop() O TTITR )
17 L AL ¢ (O : e
15 /{ Leuchtdiode nachalten ... (HIGH) o e L] @ § L]
19 digitalWrice (LEPPIN, HIGH); é é o @ g °
20 delay {1000);
. ® o
22 | // leuchtdiode aNsschalten ... (LOW) ® - t ‘ o
@

23 digitalWrite (LEDPIN, LOW);
delay {1000} ;

Rot: +6V

bled, Default, @10, 80MHz, 4MB 10, None auf COMS



CodeRacer in Arduino

9 sketch_aug30a | Arduing 1.8.3

Meu Strg+M
Offnen... Strg+0
Letzte 6ffnen

Sketchbook

Beispiele

SchlieBen Strg+W
Speichern Strg+5

Drucken Strg+P

Beenden Strg+Q

T

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

Speichern unter.. Strg+Umschalt+5

Seite einrichten  Strg+Umschalt+P

Voreinstellungen  Strg+Komma

EEPROM

ESP32

ESP32 Async UDP

ESP32 Azure [oT Arduino
ESP32 BLE Arduine
ESPmDNS

HTTPClient

MNetBIOS

Preferences

SD{esp32)

SD_MMC

SimpleBLE

SPI

SPIFFS

Ticker

Update

WebServer

WiFi

WiFiClientSecure
Beispiele aus eigenen Bibliotheken
ACROBOTIC 55D1306
Adafruit Circuit Playground
Adafruit 5501306
Ard2499
Arduino-logging-library-master
Arduinolog
AsyncDelay

CodeRacer

DHT sensor library
D51307newAlarms
D51307RTC

ESP325ervo

ESP8266 and ESP32 Oled Driver for S501306 display

MAX31850 DallasTemp
MySQL Connector Arduino
OneWire

RF24

Rtc by Makuna

RTClib

SoftWire

ssd 1306

S5D1306Ascii

Racer zu machen (z.B. Eingange/RAusgange festlegen) hier

» peusrt.

auf COM4

b esp32_coderacer_beispiel



9 esp32_coderacer_beispiel | Arduing 1.8.3 - O *

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

esp32_coderacer_heispiel §

1 |#include <CodeRacer.h> -

Werte fiir den Ultraschallsensor ---—-
ne U5 _STOP_ABSTRND CM 15 // Wenn der gemessene R

stand kleiner ist, h&lt der CodeRacer an

& S Variablen, die wir brauchen um uns Werte zu merken ---—-
long abstand vorn cm, abstand_ links_cm, abstand rechts_cm;

% | CodeRacer coderacer;
10 |// Das kann der coderacer:

11 | // coderacer.start stop() Abfragen ob der Racer fahren soll oder nicht ... wenn er fahren soll kommt der Wert 'true' zuriick, wenn er stopppen scll der Wert 'false'
12 |// coderacer.servo_schwenk() Abstandssensor hin und her wverstellen

13 // coderacer.abstand _messen(); Abstand messen - e3 kommt ein Wert in cm zuriick

14 |// coderacer.servo_mitte(); nach vorn "schauen"

15 |// coderacer.servo_rechts(); nach rechts "schauen”

16 |// coderacer.servo_links(); nach links "schauen”

17 // coderacer.links(); nach links drehen

la | // coderacer.rechts(); nach rechts drehen

1% // coderacer.vorwasrta(); Vorwasrts fahren

2 // coderacer.anhalten(); Racer anhalten

22 | //---- Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge. Setup() wird einmal ausgefiithrt. ----

238 void setup() [

24 // Monitor

25 Serial. in{115200); f/ Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.
27 // CodeRacer initialisieren

28 coderacer.begin();

30 // nach links und rechts schauen ... :-)

31 coderacer.servo_links();

32 delay (10} ;

33 coderacer.servo_rechts();

delay (10} ;
coderacer.servo_mitte();

—— Hier startet unsere endlose Schleife - die immer wisder von worn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr"Code drin, der den CodeRacer steusrt
roid loop() {

i1 // Bbstand messen -> dort wo der coderacer gerade "hinschaut". Der gemessene Abstand ist in abstand vorn cm gespeichert
42 abstand vorn_cm = coderacer.abstand messen();

44 I
458 if(

ragen ob der Racer fahren scll oder nicht
== coderacer.start_stop() J

4 // Bbstandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk () ;

// hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...

2

v noen oo
WL B O




@ esp32_coderacer_beispiel | Arduino 1.8.3

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

esp32_coderacer_heispiel §

1 #i

nclude <CodeRacer.h>

US_STOP_ABSTAND CM 15

————— Variablen,
ng abstand_vorn_cm,

% | CodeRacer coderacer;

Werte fiir den Ultraschallsensor ---—-

/{ Wenn der gemessens Rbstand kleiner ist,

die wir brauchen um uns Werte zu merken ---—-
abstand_links_cm, abstand rechts_cm;

hidlt der CodeRacer an

// Monitor
Serial.

in{115200) ;

// CodeRacer initialisieren
coderacer.begin();

f/ Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.

// nach links und rechts schauen ... :-)

coderacer.servo_links();
delay (10} ;
coderacer.servo_rechts();
delay (10} ;
coderacer.servo_mitte();

10 |// Das kann der coderacer:

11 | // coderacer.start stop() Abfragen ob der Racer fahren soll oder nicht . wenn er fahren scll kommt der Wert 'true' zurlick, wenn er stopppen scll der Wert "false'
12 |// coderacer.servo_schwenk() Abstandssensor hin und her wverstellen

13 // coderacer.abstand messen(); Abstand messen - e3 kommt ein Wert in cm zuriick

14 |// coderacer.servo_mitte(); nach vorn "schauen"

15 |// coderacer.servo_rechts(); nach rechts "schauen”

16 |// coderacer.servo_links(); nach links "schauen”

17 // coderacer.links(); nach links drehen

12 // coderacer.rechts(); nach rechts drehen

1% | // coderacer.vorwaerts(); Vorwaerts fahren

20 | // coderacer.anhalten(); Racer anhalten

2 |//---- Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge. Setup() wird einmal ausgefithrt. ----
38 void setup() {

// Abstand messen -> dort wo der coderacer gerade "hinschaut”.

abstand vorn_cm = coderacer.abstand messen();

// Rbfragen ob der Racer fahren scll oder nicht
if{ == coderacer.start_stop() J

// Bbstandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk () ;

// hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...

Der gemessene Abstand ist in abstand vorn_cm gespeichert

—— Hier startet unsere endlose Schleife - die immer wieder von vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr™Code drin,
roid loop() {

der den CodeRacer steusry




@ esp32_coderacer_beispiel | Arduino 1.8.3

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

esp32_coderacer_heispiel §

1 #i

nclude <CodeRacer.h>

US_STOP_ABSTAND CM 15

————— Variablen,
ng abstand_vorn_cm,

% | CodeRacer coderacer;

Das kann der coderacer:
coderacer.start_stop()
coderacer.servo_schwenk ()
coderacer.abstand_messen();
coderacer.servo_mitte();
coderacer.servo_rechts();
coderacer.servo_links();
coderacer.links();
coderacer.rechts();
coderacer.vorwasrts();
coderacer.anhalten();

Werte fiir den Ultraschallsensor ---—-

/{ Wenn der gemessens Rbstand kleiner ist,

die wir brauchen um uns Werte zu merken ---—-
abstand_links_cm, abstand rechts_cm;

Abfragen ob der Racer fahren scll coder nicht
Abstandssensor hin und her verstellen

Ibstand messen - €3 kommt ein Wert in cm zuriick
nach vorn "schauen™

nach rechts "schauen”

nach links "schauen"”

nach links drehen

nach rechts drehen

Vorwaerts fahren

Racer anhalten

hidlt der CodeRacer an

. wenn er fahren scoll kommt

der Wert

'true’'

zuriick,

wWenn er stopppen scoll der Wert

'false’

0oy
1y
L2 |//
3|/
COy
5 |/
L& |//
YRV
CE
=
1
38
6 |}

2 | f/--—- Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge.
roid setup() {

// Monitor
Serial.

in{115200) ;

// CodeRacer initialisieren
coderacer.begin();

Setup() wird einmal ausgefilhrt.

f/ Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.

// nach links und rechts schauen ... :-)

coderacer.servo_links();
delay (10} ;
coderacer.servo_rechts();
delay (10} ;
coderacer.servo_mitte();

// Abstand messen -> dort wo der coderacer gerade "hinschaut”.

abstand vorn_cm = coderacer.abstand messen();

// Rbfragen ob der Racer fahren scll oder nicht
if{ == coderacer.start_stop() J

// Bbstandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk () ;

// hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...

Der gemessene Abstand ist in abstand vorn_cm gespeichert

—— Hier startet unsere endlose Schleife - die immer wieder von vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr™Code drin,
roid loop() {

der den CodeRacer steusry




CodeRacer in Arduino

10
11
12
13
14
15
16
17

a
L=}

19
20
21

CodeRacer coderacer;

// Das kann der coderacer:
// coderacer.start_stop()

// coderacer.servo_schwenk()
// coderacer.abstand _messen();
// coderacer.servo_mitte():
// coderacer.servoe_rechta():
// coderacer.serve_links():
// coderacer.linka();

// coderacer.rechta():

// coderacer.vorwaerts():

// coderacer.anhalten();

Abfragen cob der Bacer fahren scll oder nicht ... wenn er
Abkstandssensor hin und her wverstellen

Abstand messen - &3 kommt ein Wert in cm zuriick

nach worn "schausn”

nach rechts "schausn™

nach links "schausn”

nach links drehen

nach rechts drehen

Vorwaerts fahren

Racer anhalten

fahren scll kommt der Wert "true' zuriick, wenn er stopppen scll der Wert '"false!
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CodeRacer in Arduino

CodeRacer coderacer;
Das kann der coderacer:

o
o
o
o
o
r
r
r
r
r
r

coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.
coderacer.

start_stop()
servo_schwenk ()
abkatand messen();
servo_mitte();
servo_rechta():
servo_links():
links()»
rechts():
voEWaerts():
anhalten():

Abfragen cob der Bacer fahren scll oder nicht

Abkstandssensor hin und her wverstellen
Abstand messen - &3 kommt ein Wert in cm zuriick

nach worn "schauesn”
nach rechts "schausn™
nach links "schauen"
nach links drehen
nach rechts drehen
Vorwaerts fahren
Racer anhalten

Was hat und was kann ein {CODE}RACER ?

. wWenn er fahren scll kommt der Wert

"true'

RACER_RECHTS_DREHEN
:- beide Motoren gleichzeitig:
. links kurz vorwarts
. rechts kirz riickwarts

. SERVO_SCHWENK

- Ultraschallsensor nach rechts und

nach links hin und her drehen

RACER_LINKS_DREHEN
- beide Motoren gleichzeitig:
. links kurz riickwaérts
. -rechts kurz vorwdarts

o8 C jl!' :
G 3 ' #o
O 4 -
e . . .
= ¢ Antriebsmotoren Servo Ultraschallsensor:
RACER_ANHALTEN SERVO_MITTE ABSTAND MESSEN
* - Motor links und rechts aus -‘Ultraschalls€énsor nach vorn - Abstand vorn (Sérvo in der Mitte)
RACER_VORWAERTS o ERVO_LINKS
- Motor links und rechts vorwarts - Flrase ads;nhzonr nach links
- :
Q
- g g
o : :
v RACER_RUECKWAERTS UItSEf‘ﬁO—.RECHJS "
c - Motor links .und rechts -rickwarts - vlrascha (sjensor nach recnts
S rehien
I .

zuriick, wenn er stopppen scoll der Wert

"false"



@ esp32_coderacer_beispiel | Arduino 1.8.3

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

esp32_coderacer_heispiel §

1 #i

nclude <CodeRacer.h>

US_STOP_ABSTAND CM 15

————— Variablen,
ng abstand_vorn_cm,

% | CodeRacer coderacer;

Werte fiir den Ultraschallsensor ---—-

/{ Wenn der gemessens Rbstand kleiner ist,

die wir brauchen um uns Werte zu merken ---—-
abstand_links_cm, abstand rechts_cm;

hidlt der CodeRacer an

// Monitor
Serial.

in{115200) ;

// CodeRacer initialisieren
coderacer.begin();

f/ Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.

// nach links und rechts schauen ... :-)

coderacer.servo_links();
delay (10} ;
coderacer.servo_rechts();
delay (10} ;
coderacer.servo_mitte();

10 |// Das kann der coderacer:

11 | // coderacer.start stop() Abfragen ob der Racer fahren soll oder nicht . wenn er fahren scll kommt der Wert 'true' zurlick, wenn er stopppen scll der Wert "false'
12 |// coderacer.servo_schwenk() Abstandssensor hin und her wverstellen

13 // coderacer.abstand messen(); Abstand messen - e3 kommt ein Wert in cm zuriick

14 |// coderacer.servo_mitte(); nach vorn "schauen"

15 |// coderacer.servo_rechts(); nach rechts "schauen”

16 |// coderacer.servo_links(); nach links "schauen”

17 // coderacer.links(); nach links drehen

12 // coderacer.rechts(); nach rechts drehen

1% | // coderacer.vorwaerts(); Vorwaerts fahren

20 | // coderacer.anhalten(); Racer anhalten

2 |//---- Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge. Setup() wird einmal ausgefithrt. ----
38 void setup() {

// Abstand messen -> dort wo der coderacer gerade "hinschaut”.

abstand vorn_cm = coderacer.abstand messen();

// Rbfragen ob der Racer fahren scll oder nicht
if{ == coderacer.start_stop() J

// Bbstandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk () ;

// hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...

Der gemessene Abstand ist in abstand vorn_cm gespeichert

—— Hier startet unsere endlose Schleife - die immer wieder von vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr™Code drin,
roid loop() {

der den CodeRacer steusry




22 | ff-——— Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge. Setup() wird sinmal ausgefithrt. --—-—
238 wvoid setup() [

24 // Monitor

25 Serial.begin{ll5200); /S Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.
28

27 f/ CodeRacer initialisieren

28 coderacer.bagin():

25

30 S/ mach links und rechts schausn ... :-)

31 coderacer.servo_links();

32 delay({l0):

33 coderacer.servo_rechtsa();

34 dslavy(l0);

35 coderacer.servo_mitte();

L
[=}]
—




@ esp32_coderacer_beispiel | Arduino 1.8.3

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

esp32_coderacer_heispiel §

#1

nclude <CodeRacer.h>

Werte fiir den Ultraschallsensor ---—-
ne U5 _STOP_ABSTRND CM 15 // Wenn der gemessene R

stand kleiner ist, h&lt der CodeRacer an

————— Variablen, die wir brauchen um uns Werte zu merken ———-
ng abstand vorn_cm, abstand links cm, abstand rechts_cm;

CodeRacer coderacer;

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

I

Das kann der coderacer:

coderacer.start_stop() Abfragen ob der Racer fahren soll oder nicht ... wenn er fahren soll kommt der Wert 'true' zuriick, wenn er stopppen scll der Wert 'false'
coderacer.servo_schwenk () Abstandssensor hin und her wverstellen
coderacer.abstand messen(): Abstand messen - e3 kommt ein Wert in cm zuriick
coderacer.servo_mitte(); nach vorn "schauen"

coderacer.servo_rechts(); nach rechts "schauen”

coderacer.servo_links(); nach links "schauen”

coderacer.links(); nach links drehen

coderacer.rechts(); nach rechts drehen

coderacer.vorwasrta(); Vorwasrts fahren

coderacer.anhalten(); Racer anhalten

—-——— Hier startet der Code zum Einstellen aller wichtigen Dinge. Setup() wird einmal ausgefihrt. --——

roid setup() {

// Monitor
Serial.

in{115200); f/ Serial Monitor aktivieren. Mit dem Monitor kann man sich Werte und Meldungen anzeigen lassen.

// CodeRacer initialisieren

coderacer.begin();

J/ nach links und rechts schauen ... :-)
coderacer.servo_links();

delay (10} ;

coderacer.servo_rechts();

delay (10} ;

coderacer.servo_mitte();

—— Hier startet unsere endlose Schleife - die immer wieder von vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr™Code drin, der den CodeRacer steuert

roid loop() {

// Bbstand messen -> dort wo der coderacer gerade "hinschaut". Der gemessene Abstand ist in abstand vorn cm gespeichert
abstand vorn_cm = coderacer.abstand messen();

I
if(

ragen ob der Racer fahren scll oder nicht
== coderacer.start_stop() J

// Bbstandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk () ;

// hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...




g |ff——- Variablen, die wir brauchen um uns Werte zu merken ———-

7 long abkstand wvorn_cm, abstand_links cm, abstand rechts_cm:

o

38 | /f-——— Hier startet unsere endleose Schleife - die immer wieder wvon vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr"Code drin, der den CodeBacer steuert
398 void loop() |

40

41 // Bbstand mesaen -» dort wo der coderacer gerade "hinachaut™. Der gemessene Rbatand ist in abstand wvorn_cm gespeichert
42 abstand_wvorn_cm = coderacer.abstand messen();

43

44 S/ Abfragen ob der Racer fahren scll oder nicht ...

458 if{trus == coderacer.start_stop{)){

46

47 /7 Mbstandssensor wverstellen ...

a8 coderacer.servo_achwenk() ;

49

50 /7 hier kommt Euer Code zu steusrn des coderacers hinein ...

51

52 }

53 1

A




g |ff——- Variablen, die wir brauchen um uns Werte zu merken ———-

7 long abkstand wvorn_cm, abstand_links cm, abstand rechts_cm:

o

38 | /f-——— Hier startet unsere endleose Schleife - die immer wieder wvon vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr"Code drin, der den CodeBacer steuert
398 void loop() |

40

41 // Bbstand mesaen -» dort wo der coderacer gerade "hinachaut™. Der gemessene Rbatand ist in abstand wvorn_cm gespeichert
42 abstand_wvorn_cm = coderacer.abstand messen();

43

44 S/ Abfragen ob der Racer fahren scll oder nicht ...

458 if{trus == coderacer.start_stop{)){

46

47 /7 Mbstandssensor wverstellen ...

a8 coderacer.servo_achwenk() ;

49

50 /7 hier kommt Euer Code zu steusrn des coderacers hinein ...

51

52 }

53 1

A




f——= i ie wir brauchen um uns Werte zu merken ———-
stand_links cm, abstand rechts_cm:

01
=
=]

,Gedachtnis“ zum merken vom Abstand

38 |ff——— Hier startet unsere endlose Schleife - die i eder von vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr"Code drin, der den CodeBRacer steusrt
398 void loop() |

40

41 Enmoderacer gerade "hinachaut™. Der gemessene Abstand ist in absatand_vorn cm gespeichert
42< abstand_wvorn_cm = eracer.abstand_messen();

43

44 S/ Abfragen ob der Racer fahren scll oder nicht ...

458 if{trus == coderacer.start_stop{)){

46

47 /7 Mbstandssensor wverstellen ...

43 coderacer.servo_achwenk() ;

49

50 /7 hier kommt Euer Code zu steusrn des coderacers hinein ...

51

52 }

53 1

A




41 /f Bbkastand messen -» dort wo der coderacer gerade "hinschaut™. Der gemessens Abstand ist in akstand worn cm gespeichert
42 abatand worn_cm = coderacer.abstand mesaen();

Abstand in cm messen
- das ,kann“ der CodeRacer



41 /f Bbkatand messen -» dort wo der coderacer gerades "hinschaut™. Der gemessens Abstand ist in akstand worn cm gespeichert
42 abatand worn_cm = coderacer.abstand mesaen();

Unser Gedachtnis (Speicher)
fur den Abstand in cm



i1 /f Bbkatand messen -» dort wo der coderacer gerades "hinschaut™. Der gemessens Abstand ist in akstand worn cm gespeichert
42 abatand worn_cm = coderacer.abstand mesaen();

= speichert den gemessenen
Abstand in unserem ,,Gedachtnis”

Unser Gedachtnis (Speicher)
fur den Abstand in cm



g |ff——- Variablen, die wir brauchen um uns Werte zu merken ———-

7 long abkstand wvorn_cm, abstand_links cm, abstand rechts_cm:

o

38 | /f-——— Hier startet unsere endleose Schleife - die immer wieder wvon vorn angefangen wird, wenn wir am Ende angekommen sind. Da ist unser "Fahr"Code drin, der den CodeBacer steuert
398 void loop() |

40

41 // Bbstand mesaen -» dort wo der coderacer gerade "hinachaut™. Der gemessene Rbatand ist in abstand wvorn_cm gespeichert
42 abstand_wvorn_cm = coderacer.abstand messen();

43

44 S/ Abfragen ob der Racer fahren scll oder nicht ...

458 | if {trus == coderacer.start_stop({)){

46

47 /7 Mbstandssensor wverstellen ...

a8 coderacer.servo_achwenk() ;

49

50 /7 hier kommt Euer Code zu steusrn des coderacers hinein ...

51

52 }

33

A




SS Bbfragen ob der Racer fahren so oder nicht
if{trus == coderacer.start stop())

S Bbatandssensor verstellen
coderacer.servo_schwenk();

Sf hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein

}



U
[

44 SS Bbfragen ob der Racer fahren so oder nicht ...
if{trus == coderacer.start stop())

s I |

S Bbastandssensor verstellsn ...
coderacer.servo_schwenk();

[N I s

Sf hier kommt Euer Code zu steuern des coderacers hinein ...

}

Bedingung erfullt){ dann tue das hier alles ...

[ T B 0 B Y | I R

[ I e

Bedingungen:

== -istgleich z.B: 5== < richtig oder falsch? (true oder false?)
2 == < true oder false ?

< -Kkleiner als z.B: 0<2 < ?
4<2 < ?
6<6 < ?

> - groRRer als z.B: 8>1 < ?

3>10 <& ?



44 SS Bbfragen ob der Racer fahren sc{ oder nicht ...

45 if({true == coderacer.start stop())

dg

47 S/ bhbstandssensor verstellen ...

48 coderacer.servo_schwenk();

45

a0 S/ hier kommt Euser Code zu steusrn des coderacers hinein ...

Bedingung erfullt){ dann tue das hier alles ...

Bedingungen:
== -istgleich
< -kleiner als
> - groler als

Beispiel:

abstand_vorn_cm = 12;
if(abstand_vorn_cm < 10){ ??? ;}



44 SS Bbfragen ob der BRacer fahren so oder nicht ...

4580  if{trus == cnderacer.start_stc-g:-{”{

dg

47 S/ bhbstandssensor verstellen ...

48 coderacer.servo_schwenk();

45

a0 S/ hier kommt Eusr Code zu steusrn des coderacers hinein ...

a2l
a2 }

If(abstand_vorn < 10){
coderacer.anhalten();
coderacer.servo_links();
abstand links cm = coderacer.abstand_messen()

}



Anhang — Bastelmaterialien ©



ANTRIEBSMOTOREN






ULTRASCHALL-
SENSOR




RACER_VORWAERTS

SERVO MITTE

ABSTAND MESSEN

RACER_ANHALTEN




ABSTAND MESSEN

SERVO LINKS

ABSTAND MESSEN

SERVO_RECHTS




ABSTAND MESSEN

«wcer RECHTS DREHEN

raceR_ LINKS DREHEN




GTA RD

ABSTAND
grofder
10cm?




welcher
ABSTAND
ISt grofier?



RACER
ANHALTEN

- Motor links und rechts aus

RACER
VORWAERTS

- Motor links und rechts
vorwarts




RACER LINKS
DREHEN

- Motoren gleichzeitig:
. links kurz ruckwarts
. rechts kurz vorwarts




SERVO MITTE

- Servo In die Mitte drehen
- {CODE}RACER ,schaut”
nach vorn

SERVO RECHTS

- Servo nach rechts drehen
- {CODE}RACER ,schaut”
nach rechts




SERVO LINKS

- Servo nach links drehen
- {CODE}RACER ,schaut”
nach links

SERVO SCHWENK

- Servo hin und herdrehen
- {CODE}RACER ,schaut”
umher




ABSTAND
MESSEN

- Abstand mit Ultraschall-

Sensor messen, In cm




RACER
RUECKWAERTS

- Motor links und rechts
ruckwarts




RACER RECHTS
DREHEN

- Motoren gleichzeltiq:
. liInks kurz vorwarts
. rechts kurz ruckwarts




