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[bookmark: _Toc10054278]1.0 Einleitung

In dieser Bedienungsanleitung wird erklärt wie man die Malrob Inbetriebnahme durchführt und wie man ein erstes Programm dafür schreibt und dieses überträgt.
[bookmark: _Toc10054279]2.0 Inbetriebnahme

Man braucht eine Gerät mit WLAN. 

1. Schritt:		- FT32 mit Akku Verbinden. 
  Hinweis: Auf die richtige Polung Achten!! (Rot: + Pol, Grün: - Pol)
- Das Display müsste Power-LED müsste angehen und der Verbindungsaufbau
   wird gestartet. (Display-Anzeige: Verbindungsaufbau…)
-  Ist der Verbindungsaufbau abgeschlossen zeigt das Display die IP-Adresse,
   das Passwort und die SSID an.

[image: F:\Privat\SoSe19\IoT CP\DSC_2638.JPG]

2. Schritt:		- Interneteinstellungen des PCs öffnen und die SSID des Malrob auswählen
   und auf verbinden drücken. Diese findet ihr auf dem Display des Malrob
 [image: C:\Users\HIT\AppData\Local\Temp\DSC_2641.JPG]

3. Schritt:		- Man wird aufgefordert ein Passwort einzugeben. Dieses Passwort wird
  ebenfalls auf dem Display des Malrob angezeigt. Bei der neuen Version 
	  wird das Passwort (12345678) nicht mehr angezeigt.
  
[image: ]












4. Schritt:		- Nach erfolgreicher Verbindung, Internetexplorer öffnen und die IP-Adresse 
[image: ]		   des Malrob (192.168.4.1) eingeben. Hat man alles richtig gemacht öffnet 
 		   sich Cody++“ - Benutzeroberfläche. Nun muss man sich noch mit Drücken 
   		   auf 	       mit dem MalRob verbinden.
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[bookmark: _Toc10054280]3.0 Einführung in die Programmierung 

[bookmark: _Toc10054281]3.1. Begriffsdefinition und Vorgehensweise

1. Start:	Um ein neues Projekt anzulegen muss man immer zuerst mit Drag and Drop das 
		Startelement in das Programmierfenster ziehen. Dieses findet man unter dem Reiter
		„Start“
		[image: ]

2. Actuator:	Unter Actuator kann man den Befehl Set Motor. Da wir in unserem Fall 2 Motoren haben zieht man diesen Befehl 2-mal ins Startfeld. Der linke Motor wird mit M0 und der 2te Motor mit M1 angesprochen. Mit dem Befehl „direction“ wählt man die Drehrichtung des Motors (left =vorwärts, right = rückwärts) und mit „speed“ stellt man die Geschwindigkeit ein. 
[image: ][image: ]
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M0


3. Delay:  	Mit dem Befehl wait unter „delay“ kann man die Verzögerungszeit einsteilen. In unserem Fall wählten wir eine Zeit von 2 Sekunden. 

[image: ]


4. Übertragung:  Hat man sein Programm fertig muss es nur noch auf den Malrob übertrage
   werden. Hierfür unten rechts auf den Pfeil nach rechts (im Bild ganz rechts) 
   drücken. 

[image: F:\Privat\SoSe19\IoT CP\HIT\Messdaten\Dauerlauf mit Last.JPG]


5. Programmstart:  Nach erfolgereicher Übertragung einfach den Play -Button drücken und der
       Roboter fährt los. Alternativ kann das Programm auch über den schwarzen Knopf 
        neben dem Display auf dem Malrob gestartet werden.
[image: F:\Privat\SoSe19\IoT CP\HIT\Messdaten\Dauerlauf mit Last.JPG]



[bookmark: _Toc10054282]3.2. Beispielprogramme

Hier nochmals das komplette Beispielprogramm. 
[image: ]
 Bild: Einfaches Beispiel einer geraden Linie

[image: ]
Bild: Beispiel Blume
[image: ]
Bild: Beispiel Violinschlüssel



Viel Spaß!!!
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ep(26);

return 65

i < HOTOR QTY; i+#) €

(i)

i< LAWP_QY; i++) {
(i);

i < SERVOQIY; i+e) {
mServorray[i] = CServoMotor
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#include "ft_ESP32_TOobjects.h”

enum Motor_Port {Motor_8, Motor_1, Motor_2, Motor_3};
enum Lamp_Port {Lamp_0, Lamp_1, Lamp_2, Lamp_3};
enum Servo_Port {Servo_®, Servo_1, Servo_2, Servo_3};

enum Digital Port {Digital @, Digital 1, Digital 2, Digital 3,
Digital 4, Digital 5, Digital 6, Digital 7};

enum Analog_Port {Analog @, Analog 1, Analog 2, Analog_3,
Analog_4, Analog 5, Analog 6, Analog 7};

Motor mMotorArray[MOTOR_QTY];

Lampe mLampArray[LAMP_QTY];
CServoMotor mServoArray[SERVO_QTY];
DigitalAnalogIn mDAIn[DAIN_QTY];

Motor_Port mMotor;
Lamp_Port mLamp;
Digital_Port mDigital Port;
Analog_Port mAnalog_Port;

void setup() {
Serial.begin(115200);

for(unsigned int
mhotorArray[i]

0; i < MOTOR_QTY; i++) {
Motor(i);

"ok

¥

for(unsigned int i = 0; i < LAMP_QTY; i++) {
mLampArray[i] = Lampe(i);
¥

for(unsigned int
mServoArray[i]

= 0; i < SERVO_QTY; i++) {
CServoMotor(i);

"ok

¥

for(unsigned int i = 0; i < DAIN_QTY; i++) {
mDAIn[i] = DigitalAnalogIn(i);
¥
¥

void loop() {
mMotorArray [Motor_0].setValues(®,5);
mMotorArray [Motor_1].setValues(®,5);
delay(10000);
while(true) {

¥
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#include "ft_ESP32_TOobjects.h”

enum Motor_Port {Motor_@, Motor_1, Motor_2, Motor_3};
enum Lamp_Port {Lamp_@, Lamp_1, Lamp_2, Lamp_3};
enum Servo_Port {Servo_@, Servo_1, Servo_2, Servo_3};

enum Digital_Port {Digital @, Digital 1, Digital 2, Digite
Digital 4, Digital 5, Digital 6, Digite

enum Analog_Port {Analog @, Analog_1, Analog 2, Analog_3,
Analog 4, Analog_5, Analog_6, Analog 7};

Motor mMotorArray[MOTOR_QTY];

Lampe mLampArray[LAMP_QTY];
CServoMotor mServoArray[SERVO_QTY];
DigitalAnalogIn mDATn[DAIN_QTY];

Motor_Port mMotor;
Lamp_Port mLamp;
Digital_Port mDigital Port;
Analog_Port mAnalog_Port;

void setup() {
Serial.begin(115200);

for(unsigned int
mMotorArray[i]
¥

= 0; i < MOTOR QTY; i++) {
Motor(i);

s

for(unsigned int i = @; i < LAMP_QTY; i++) {
mLampArray[i] = Lampe(i);
¥

for(unsigned int i = 0; i < SERVO_QTY; i++) {
mServoArray[i] = CServoMotor(i);
¥

for(unsigned int i = @; i < DAINQTY; i++) {
mDAIN[i] = DigitalAnalogIn(i);
¥
¥

void loop() {
for (int i = 0; i < 5; i++) {
mMotorArray[Motor_8] .setValues(1,5);
mMotorArray[Motor_1].setValues(1,0);

delay (1.
mMotor toi Value={1,9) ;
mMotor tvalues(1,0);

delav(500)
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Debuging

enum Analog_Port {Analog @, Analog_1, Analog 2, Analog_3,
Examples Analog 4, Analog_5, Analog_6, Analog 7};

Motor mMotorArray[MOTOR_QTY];

Lampe mLampArray[LAMP_QTY];
CServoMotor mServoArray[SERVO_QTY];
DigitalAnalogIn mDATn[DAIN_QTY];

Motor_Port mMotor;
Lamp_Port mLamp;
Digital_Port mDigital Port;
Analog_Port mAnalog_Port;

void setup() {
Serial.begin(115200);

for(unsigned int
mMotorArray[i]
¥

= 0; i < MOTOR QTY; i++) {
Motor(i);

s

for(unsigned int i = @; i < LAMP_QTY; i++) {
mLampArray[i] = Lampe(i);
¥

for(unsigned int i = 0; i < SERVO_QTY; i++) {
mServoArray[i] = CServoMotor(i);
¥

for(unsigned int i = @; i < DAINQTY; i++) {
mDAIN[i] = DigitalAnalogIn(i);
¥
¥

void loop() {
mMotorArray [Motor_6] .setValues(1,7);
delay(1000);

mMotorArray[Motor_6] .setValues(9,0);
mMotorArr; r_ 1ues(1,0);
delay (1

mMotorArr: or_ alues(1,8);

mMotorArray[Motor_1].setValues(1,2);
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