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 Grundlegende Methoden der CRoboter-Klasse 
Datum: 

 

Namespace: MyRoboter.CRoboter 
motor( mot  richtung, Int32  speed) 
Mit der motor-Methode wird die Richtung und die Geschwindigkeit des Roboters bestimmt 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
richtung Mot.stopp, Mot.vor, Mot.rueck, 

Mot.links, Mot.rechts, 
Mot.linksdreh, Mot.rechtsdreh, 
Mot.linksrueck, Mot.rechtsrueck 

Richtung ist eine enum- Variable 
vom Typ: MyRoboter. CRoboter . mot  
(Alias: Mot) 

speed 0, 1, 2, … ,10 
 

0 = Stopp 
10 = Maximale Geschwindigkeit 

 
Sensor = readSensors() 
Liest 8 Sensoreingänge gemeinsam ein. 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
Sensor  

 
 
 Bot.IRR 
 Bot.IRM 
 Bot.IRL 
 Bot.EndR 
 Bot.EndL 
 Bot.RflxR 
 Bot.RflxM 
 Bot.RflxL 

Die Variable Sensor ist vom 
Enum-Typ: 
MyRoboter. CRoboter . Sens 
(Alias: Bot) 
 
Für jeden der 8 Sensoren des 
Roboters wird ein Bit der 
Variablen Sensor 
zurückgeliefert. 

 
wert = getAnalogPort( byte  PortNr) 
Liest einen Analogwert vom AD-Wandler des Roboters ein. 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
PortNr 0,1,2,3  (byte) Der Roboter besitzt 4 AD-

Wandlereingänge! 
wert 0...255 (int) Rückgabewert des AD-Wanlers 

 
setAnalogPort( byte  AnalogWert) 
Gibt einen Analogwert am DA-Wandler-Port des Roboters aus. 
Parameter Wertebereich Beschreibung 
AnalogWert  0...255 (int) Ausgabewert des DA-Wanlers 

0 = 0V 
255 = 5V 

 
Wert =  getPort( byte  PortNr) 
Liest einen Binärwert vom gewählten Digitaleingang des Roboters ein. 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
PortNr 0,1,2,..,15    (byte) Der Roboter besitzt 16  

DigitaleIO-Ports. (Inklusive 
der 8 Sensoren 0=IRR, 1=IRM, …, 
7=RflxL) 

Wert 0,1 (Typ: int) Rückgabewert des IO-Ports 
 
public  void  setPort( byte  PortNr, byte  Wert) 
Gibt einen Binärwert am ausgewählten Digitalausgang aus. 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
PortNr 8,9,..,15    (byte) Die 8 oberen IO-Ports (8 …15) 

können auch als Ausgänge 
verwendet werden. (Vorsicht: 
nicht 0…7) 

Wert 0,1 (Typ: byte) Binärer Ausgabewert des 
gewählten IO-Ports 

 
public  void  beep( byte  On) 
Gibt einen Ton über den Summer des Roboters aus. 
Parameter  Wertebereich Beschreibung 
On 0,1    (byte) 0: Summer aus 

1: Summer ein 

 

        


