Modelowanie ruchu wozka

1. Dodaj wizualizacje w TC3:
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wizualizaciji:
a) kliknij w wozek

= Absolute mowve...
= Mowvement

6. Powigz zmienng WOZEK.pos i wozek na

b) wybierz okno Toolbox i uzupehij:

»
N'd
¢) Uruchom program

WOZEK.pos
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wybierz Group

2. Narysuj wozek poprzez ksztatty RECTANGLE i ELLIPSE:

Zaznacz wszystkie elementy, Kliknij prawym przyciskiem myszki i

wozek:
a) ST:
WOZEK () ;|

b) LD wybierz z Toolbox:
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3. Utwérz nowa jednostke programowg (jezyk ST, nazwa WOZEK):
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7. Wywotaj z programu MAIN program

EN

Enter ST-Code here...

EXECUTE

ENO—

WOZEK();

c) LD druga wersja Toolbox — Pous -

4 Zrealizuj program WOZEK modelujacy ruch w prawo:

PROGRAM WOZEK
VAR

pos
¢ END_VAR

1  IF MAIN.inl THEN pos :=

INT := 0;

L N O N

pos + 1;END_IF

ruchu w lewo:

[LF] MAIN.in2 THEN pos

8. Dodaj do programu WOZEK modelowanie

1= pos - L:EN‘D_IE‘

5. Powigz zmienng WOZEK.pos i wézek na

wizualizaciji:
a) kliknij w wézek
b) wybierz okno Toolbox i uzupetnij:

= Absolute mowve...

= Movement
= | MAIN. pOs
Y
c) Wspétrzedne odczytaj =

Z dziatajgcego programu
WOZEK: (

outt

9. Dodanie czujnikéw do wizualizaciji:

outl

9

out2

a) deklaracja zmiennych outl i out2 w MAIN, tak
zeby MAIN udostepnit do zmiany te zmienne

programowi WOZEK:
\?AR:INPUT

outl, out2
END VAR

: BOOL;

_b) dodanie kodu do programu WOZEK:

" IF pos >= 00
ELSE MAIN.coutl :
END_TIF
IEI pos »>= 200
ELSE MAIN.cutZ :
END_IF

J} THEN MAIN.outl :

O THEN MAIN.outZ :

TRUE;

TRUE;
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