] Friedrich-Ebert- i Name:
- Schule Esslingen Mobile Roboter

Datum:

111 Sensorlose Steuerung mit C#

Im Folgenden wird gezeigt, wie der Roboter mit einfachen Steuerelementen tber die PC-Maus
gesteuert werden kann. Offnen Sie dazu zunachst die Datei Form1.cs.
Holen Sie aus der Toolbox ein Button-Steuerelement auf die leere Form.
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Jetzt ist es an der Zeit, das Verhalten der

Schaltflachen zu programmieren. In objektorientierten
Sprachen bedeutet das, ein bestimmtes Ereigniss
auszuwerten. Fur das Button-Steuerelement gibt es
sehr viele mogliche Ereignisse. Wir benétigen das

MouseDown- und das MouseUp-Ereignis .

Klicken Sie die Schaltflache Vor einmal an und

aktivieren Sie die Ereignisansicht I? im
Eigenschaften-Fenster

Wahlen Sie zunachst das MouseDown-Ereignis und
Doppelklicken Sie in das zugehdrige Eingabefeld.
Die Code-Ansicht mit dem Code-Grundgerist wird

Ansicht

Eigenschaften

LocationChanged
MarginChanged
MouseCaptureChar
MouseClick

MouseDown I 5 5

MaouseEnter

MaouseHowver
Maouseleave
MouseMove bt

geotffnet und der Rumpf der sogenannten Ereignisprozedur wird in den Code eingefiigt. Der
Name sollte nicht mehr gedndert werden, da Visual Studio sonst durcheinader gerét.

private woid btnVor Mouselown(ohject sender, lNoussEventlicgs e)

i

i

Hier kann nun das Verhalten des Roboters programmiert werden, wenn die Vor-Taste nach
unten gedruckt wird. In unserem Fall soll der Roboter mit Geschwindigkeitsstufe 8 vorwarts
fahren. Hier nun die erste selbst geschriebene Codezeile:

private wvoid btnVor MouselDown(obhject sender, HNouseEventlirogs e)

{

robo.motor (Mot .wor, 8);
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Damit der Roboter beim Loslassen der Schaltflache Vor stehenbleibt, muss der gleiche
Vorgang fur das MouseUp-Ereignis wiederholt werden. Mit dem Unterschied, dass der Roboter
nun stehen bleiben soll. Erstellen Sie die btnVor_MauseUp-Prozedur!

i8 Form1 Flugen Sie weitere Steuer-Schaltflachen ein!

Erzeugen Sie die abgebildeten Schaltflachen mit den Namen:
btnVor

Vor btnRechts

btnLinks
Links I Fechts
Anmerkung: Es ist auRerst hilfreich und macht einen Code

btnRueck
- besser lesbar, anstelle der von Visual Studio automatisch
Fiug vergebenen Namen einen aussagekraftigen eigenen Namen zu
wahlen!

Programmieren Sie jeweils die Ereigniss-Prozeduren.
(Hinweis: Bei den MouseDown-Ereignissen muss der Motor
immer stoppen. Damit man nicht 4 mal die gleiche Prozedur
erzeugen muss, kann im Ereignis-Dialog dem MouseDown -Ereignis der 3 neuen Schaltflachen
die bereits bestehende MouseDown-Prozedur der Vor-Schaltflache zugewiesen werden!))

Testen Sie auch die anderen Bewegungsrichtungen und Geschwindigkeiten des Roboters.

Erganzen wir nun das Programm mit einer komfortablen Geschwindigkeitssteuerung
Fugen Sie aus der Toolbox ein NumericUpDown- und ein Label-Steuerelement in die
Form ein.

Toolbme

Speed: |0 £ :
=2 ComboBox pee L — m MonthiCalendar s
T DateTimePicket | MotifyTeon

|A Label 4 H’ MumericLipDawn |

Machen Sie im Eigenschafts-Dialog des NumericUpDown-Steuerelements die

dargesteliten Anderungen.
numSpeed System, Windows, Forms Mume =
Gehen Sie in die Code-Ansicht und andern Sie die [E=]4l g
btnVor_MouseDown-Prozedur wie abgebildet ab. et  Falsa A
Walus 3]
private wvolid btnVor MouseDown(object =sender, MouseEven
; - \E {Applicationsettings
\H (DataBindings)
int speed; /f Wariasble wom Ganzzahl-Ty¥D I pecraplaces a
speed = Comvert . ToIntle (nmmSpeed.Value) ; Incriement 1
Mazimurm 10

robo.motor (Mot .wor, =Speed): e

Tan

Erlauterung: wird zunachst eine Ganzzahl-Variable (Integer ) angelegt. Ihr wird dann
der Wert des NumericUpDown-Steuerelements (Value -Eigenschaft) zugewiesen. Dazu
muss der Value-Wert aber noch in eine Integer-Variable umgewandelt werden. Die
Methoden von System.Convert. koénnen eine Vielzahl von Typkonvertierungen
durchfihren.

Erganzen Sie jetzt auch die anderen 3 MouseDown-Prozeduren.
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Als nachsten Schritt ergdnzen wir eine Tastatursteuerung mit den Cursortasten. Dazu muss
Form1l in der Formularansicht angeklickt werden, so dass die Formularereignisse im
Eigenschaftenfenster bearbeitet werden konnen. —

Fugen Sie dem Code das Form1l_KeyDown -Ereignis hinzu: 3

KevPress
KeyUp
PrevigwkeyDown

private woid Forml EeyDowniohject sender, EeyEventlrgs e]

i
int speed: £ Warisble wom Ganzzahl-Typ Integer
speed = Convert.Tolntle (numSpeed.Valus);

if (e.EKevyValue == 38)
robo.motor (Mot .wvor, =speed):
elze if (e.EeyValue == 33)
robo.motor (Mot srechts, =speed)
glse if (e.KeyVWalus == 40)
robo.motor (Mot .rueck; speed) !
elzge 1f (e.EeyValus == 37)
robo.motor (Mot . links, speed);

Der Ubergabeparameter e des KeyDown-Ereignisses enthalt unter
anderem auch die Tastaturnummer (e.KeyValue -Eigenschaft) der
betéatigten Taste. Mit der if ... else if ... -Konstruktion wird abhangig |
vom Tastaturcode ein jeweils anderer Roboter-Befehl ausgefihrt.

| E]gerlschalften « I

Forml System.Windows,Forms,Farm

= .
Damit das Form auf Tastendriicke reagiert, muss allerdings noch ECCE"tBUtm” EEE?”'?
2ine

die Eigenschaft KeyPreview des Formulars aktiviert werden.

Fugen Sie noch eine KeyUp-Ereignisprozedur hinzu! AllawDrap
Eventuell gibts mit den Cursor-Tasten Probleme. Versuchen Sie fupratalidate
doch die Steuerung (iber die Tasten w,a,s,d zu realisieren. Uberlegen Sie sich ein kurzes
Programm, um die Tastaturcodes dieser Tasten herauszufinden!

Eine andere elegante Mdglichkeit fur die Auswertung der Variablen e.KeyValue ist die switch...
case...- Konstruktion:

switch (e.KeyWalue)

¢ Machen Sie sich die
case 38: robo.motor (MoT.wor, sSpeed): hrealk: Wirkungsweise dieser
cazse 39: robo.motor (Hoo.rechts, speed): break: Konstruktion Klar!
case 40: robo.motor (Mot ..rueck, speed); bhreak: ’
case 37: robo.motor (Motc.links, speed); break;
default: robo.motor (Mot .stopp, sSpeed): break:



