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»Mobile Pneumatic Robot”

Diesmal haben wir fir Euch ein Computing-Modell entwickelt, wie
es auch in der Industrie eingesetzt wird: der MPR basiert auf dem
Spurensucher aus ,Mobile Robots I und einigen Teilen aus
Pneumatic Robots".

Das Modell kann mittels eines Pneumatic-Greifers Gegenstande (z.B.
Tischtennisballe) fassen und von einem Start- zum Endpunkt trans-
portieren, in dem es einer schwarzen Linie folgt. Das ermoglicht der
Fototransistor.

Diese Bauteile konnen verschiedene Lichtstarken unterscheiden, also
2.B. den Unterschied zwischen schwarz und weiss. Eine Linie, die

mit einem schwarzen Klebeband auf hellem Untergrund befestigt ist,
genigt dem Fototransistor schon, um seinen Weg zu finden.
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Diesem Prinzip folgen zum Beispiel die fahrerlosen Transportsysteme
(FTS) in der Autoproduktion, die alle moglichen Fahrzeugteile oder
komplette Autos wie von Geisterhand durch die Werkshallen bewe-
gen.

Falls Ihr die Version 2.10 oder 2.12 des ,Intelligent Interface” habt

(erkennbar an einem entsprechenden Aufkleber auf dem Chip), . :

benétigt Ihr noch folgende Teile, die es bei unserem Vertriebspartner ———— J
Knobloch GmbH (Tel. 0 67 31/4 40 05, www.knobloch-gmbh.de) in ~—— =
einem Beutel gibt: 2 x Diode 1N4001, 2 x Flachbuchse rot (31254)

und einen Flachstecker griin (31336). Diese musst lhr wie im rechten

Kastchen neben dem Schaltplon angegeben verbinden.

Wenn die Magnetventile wie in unserem Schaltplon angeschlossen
sind, muss in LLWin zur Steverung folgendes beachtet werden:

Ventil 1 entspricht Motor rechts, Ventil 2 entspricht Motor links. Der ®
LLWin-Programmbaustein muss auf ,Motor” belassen werden.

Das LLWin-Programm fir den MPR und néhere Infos zur Dioden-
Schaltung erhaltet Ihr komplett in einer Datei auf unserer Homepage

www.fischertechnik.de unter ,Computing” > "Software".
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Einzelteilibersicht
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