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fischertechnik computing Interface

Lieber fischertechnik-Freund,

um mit einem Computer, in Erweiterung seiner Ein-
satzmdoglichkeiten, auch technische Modelle an-
steuern zu kénnen, wurde fischertechnik computing
entwickelt. Hierzu gehéren sowohl der fischertech-
nik computing Baukasten und die fischertechnik
computing Bauséatze ebenso wie die fischertechnik
computing Interfaces und die Software. Es ist jetzt
moglich, technische Funktionen und Vorgange zu
simulieren, Aufgaben zu I&ésen und einfach viel SpaB
an computergesteuerten Modellen zu haben.

Was braucht man zum Steuern der Modelle? Zu-
nachst einmal das fischertechnik Modell zur Aus-
fuhrung der Ablaufe. Dann einen Heim- oder Perso-
nalcomputer, wie Sie ihn besitzen. Er dient der
Steuerung und der Koordination. Und dann noch ein
Interface als Bindeglied zwischen beiden.

Was Sie in den Handen halten, ist das fischertech-
nik computing Interface. Steuersignale, die von dem
Computer kommen, z.B. ,Motor einschalten!”, wer-

den von dem Interface in kréaftige Stréme umgesetzt,
die in der Lage sind, tatséchlich einen Motor zu
bewegen. Wir sprechen in diesem Fall von einer Aus-
gabe. Die gedachte Blickrichtung verlauft von dem
Computer nach auBen. Aber auch der umgekehrte
Weg ist denkbar und kommt vor. Die Modelle besit-
zen Taster, Potentiometer etc., um dem Computer
Bericht zu erstatten, was an dem Modell drauBen
vorgeht. Auch hier greift das Interface wieder hel-
fend ein und bereitet diese Signale dergestalt auf,
daB sie eine fir den Computer verstandliche Ein-
gabe darstellen.

Das fischertechnik Interface besitzt nun folgende

Leistungsmerkmale:

@ Mit ihm lassen sich vier fischertechnik Motoren,
Lampen, Elektromagnete etc. steuern.

@ Mit ihm kann man acht Taster oder Schalter ab-
fragen.

® Dartber hinaus liefern zwei Eingadnge die Werte
von stufenlosen Signalgebern wie etwa Potentio-
metern.

Doch was wirden alle elektrischen Verbindungen
zwischen Computer und fischertechnik Modell mit
Hilfe des Interface nutzen, wenn Sie keine Hilfsmittel
hatten, jene zu aktivieren. Die Rede ist von der Soft-
ware. Dieser Teil liegt in der Form einer Diskette vor.
Aufihr befindet sich ein Programm, das den Sprach-
schatz |hres Computers derart erweitert, daB die
Steuerung Gber das Interface tatsdchlich erfolgen
kann. Dieses Programm wird die Keimzelle lhrer
eigenen Programme sein. Doch damit nicht genug:
Damit Sie den Einsatz dieser neuen Hilfsmittel stu-
dieren und lernen kbnnen, sind Beispielprogramme
fur alle fischertechnik computing Modelle auch
noch untergebracht.

Sie sehen, es wartet eine ganze Menge von inter-
essanten Aufgaben auf Sie. Ich wiinsche lhnen viel
SpaB dabei. Ihr

Aot



AnschluBl des Interface

Das fischertechnik Interface Commodore C64/
VC20, Art-Nr. 30562 und fischertechnik Interface
Commodore 4xxx/8xxx, Art.-Nr. 30561, passen an
nahezu alle Commodore Computer, denn sie werden
an den Benutzer E/A AnschluB (user-port) ange-
schlossen. Dieser AnschluB ist an dem guten alten
PET2001 ebenso vorhanden wie an dem CBM8296
und derHeimcomputerlinie VC20 und C64. Natirlich
besitzt auch der SX64, die tragbare Variante des
C64, den gleichen AnschluB. Der Unterschied
besteht lediglich in der in dem nédchsten Kapitel zu
besprechenden Software. Hier kénnen wir nur die
neueren Produktlinien unterstitzen. Besitzer von
Commodore Computern aus der 2000er- und
3000er-Serie sind also aufgerufen, die entspre-
chenden Adaptionen vorzunehmen. Was die Zukunft
betrifft, wird fischertechnik computing versuchen,
ebenfalls die Software zu liefern, wenn der Compu-
ter die Benutzer E/A Schnittstelle besitzt. Der ge-
nannten Bedingung wegen missen wir allerdings
gleich die Computer C16 und 116 ausklammern.

Zum AnschluB des fischertechnik computing In-
terface gehen Sie folgendermaBen vor:

® Vergewissern Sie sich, daB der Computer abge-
schaltet ist.

® Drehen Sieden Computerherum, so daB die riick-
seitige AnschluBleiste vor Ilhnen liegt.
Suchen Sie nun die Benutzer E/A Schnittstelle.
Bei C64 und VC20 ist dies die ganz rechte Leiste,
siehe Abbildung. Bei den System-Computern ist
sie deutlich mit ,user-port” beschriftet.

® Entladen Sie eine eventuell vorhandene elektro-
statische Aufladung durch Beriihren der metalli-
schen Teile des Gehéduse des Computers oder
eines geerdeten Gegenstandes, z.B. einer Hei-
zung.

@ Legen Sie sich nun das Interface zurecht. An dem
Interface ist ein Kabel mit einem Verbindungs-
stecker befestigt.

® Setzen Sienunden Verbindungssteckersoander
vorhin georteten Verbindungsleiste an, daB die
meisten Anschlisse auf die Unterseite der Ver-
bindungsleiste kommen. Der Stecker ist gegen
Verpolung geschitzt, da die Trennrippe zu dem
Schlitz in der Verbindungsleiste passen muB.

® Kontrollieren Sie noch einmal, daB der Stecker
seinen Weg finden wird, und driicken Sie nun den
Stecker auf die Leiste.

® SchlieBen Sie nun das fischertechnik computing
Interface an das fischertechnik Netzgerat mot4
an. Das Interface erwartet Gleichspannung zwi-
schen 6 und 10 Volt. Verbinden Sie also eine der
mit @ gekennzeichneten Buchsen mit der seitli-
chen®Buchse des Netzgerits, ebenso verfahren
Sie mit der©OLeitung. Welches Buchsenpaar des
Interface Sie verwenden, ist gleichgliltig. Die An-
schluBbuchsen sind doppelt ausgefihrt, da mit
dem fischertechnik Netzgerat nie viel mehr als
zwei Motoren gleichzeitig angesteuert werden
sollen. Bei gréBeren Modellen muB daher mit zwei
Netzgeréten eingespeist werden. Die Netzgeréte
sind dann entkoppelt.

Die alteren fischertechnik Netzgeréate haben seit-
lich einen Wechselspannungsausgang. In die-
sem Fall missen Sie den vorderen regelbaren
Gleichspannungsausgang verwenden, den Sie
aber bis zum Anschlag aufdrehen. Bei allen
fischertechnik Netzgerdten liegt die ©Buchse
nun da, wo der Zeiger des Drehreglers hinzeigt.
Eine Sorge kénnen wir lhnen gleich nehmen: Falls
Sie einmal die Spannungsanschlisse vertau-
schen, erleidet weder |hr Interface noch |hr Com-
puter einen Schaden. Das Interface funktioniert
halt nur nicht mit verpolter Versorgung.

® Verbinden Sie das fischertechnik computing
Modell mit dem Interface. Hierzu dient das den
Bausétzen und dem Baukasten fischertechnik
computing beigefligte zwanzigadrige Flachband-

kabel. Dieses Kabel ist auch als Einzelteilaus dem
Service-Set fischertechnik erhaltlich.

® Die Reihenfolge, in der Sie das Interface und den
Computer nun einschalten, spielt keine Rolle.
Wenn Sie das Interface mal nicht benutzen und
mit anderen Programmen arbeiten, brauchen Sie
das Interface dennoch nicht abkabeln. Lassen
Sie in diesem Fall einfach das Interface aus-
geschaltet.

® Nebeneffekte des Interface: Solange das Inter-
face eingesteckt ist, kénnen Sie selbstverstand-
lich keine Gerate benutzen, die auch an diesen
AnschluB eingesteckt gehorten. Hierzu gehdért
das V24/RS232 Modul und das Telefonmodem.

Beim Arbeiten mit den Modellen sollten Sie sicher-
heitshalber immer zuerst eine eventuell vorhandene
elektrostatische Aufladung ableiten, indem Sie
einen geerdeten metallischen Gegenstand berih-
ren, zB. eine Heizung.

Doch nun genug von der Hardware, im nachsten
Abschnitt wollen wir uns die fischertechnik compu-
ting Software vornehmen.
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fischertechnik computing Software

Wer sich schon einmal mit dem Gedanken befaBt
hat, irgendwelche Gerite oder Modelle mit dem
Computer zu steuern, wird aus eigener Erfahrung
wissen oder von anderen Computerfreunden gehort
haben, daB dies alles gar nicht so einfach sei. Man
brauche eine genaue Kenntnis des Computers, des
Mikroprozessors und Ein-/Ausgabebausteins sowie
der Maschinensprache flr diese Aufgabe. Bislang
hatten Sie damit recht und dadurch wurde leider
auch mancher von diesem interessanten Kapitel der
Computerei abgehalten. Dies muB nun nicht mehr
der Fall sein. In dem Lieferumfang des Interface sind
die vorliegende Anleitung und Programme auf Dis-
kette enthalten. Davon ist ein Programm besonders
wichtig, das Grundprogramm.

Wenn Sie das Interface noch nicht an Ihren Compu-
ter wie in dem vorigen Kapitel beschrieben ange-
schlossen haben, so sollten Sie es nun nachholen.
Schalten Sie den Computer ein und legen Sie die
fischertechnik computing Diskette in das Disketten-
laufwerk. Geben Sie ein:

LOAD"0:%",8
RUN

Inwenigen Sekunden erscheint eine Bildschirmmel-
dung und das Inhaltsverzeichnis der Diskette. Dabei
werden nur die fur Ihren Computer geeigneten Pro-
gramme dargestellt. Der Ausdruck ist so gewéhlt,
daB Sie nur noch mit dem Cursor hochfahren miis-
sen und das gewiinschte Programm mit der Return-
taste anwéhlen kénnen.

An dieser Stelle wollen wir in einem kurzen Einschub
an jene Computerfreunde denken, die kein Disket-
tenlaufwerk oder eines mit einem anderen Aufzeich-
nungsformat besitzen. Wir miissen Sie leider bitten,
sich mit lhrer fischertechnik computing Diskette auf
den Weg zu einem guten Freund zu machen. Wenn
dieser eine Commodore-Anlage besitzt, die diese
Bedingung erfillt, so kénnen Sie alle Programme

einzeln einladen und z.B. auf die Datasette abspie-
len. Mit den Programmen auf Kassette kénnen Sie
nun zu Hause auch arbeiten, da die fischertechnik
computing Programme selbst das Diskettenbe-
triebssystem nicht benétigen. Wenn alle Stricke
reiBen, so finden Sie die Programmlisten in dieser
und in anderen fischertechnik computing Anlei-
tungen zum Abtippen.

Laden Sie nun den Computer mit dem Grundpro-
gramm GRUNDPR... Die Punkte stehen fir eine
Namenserganzung, die den Computertyp, fiir den
sich das Programm eignet, angibt. Also z.B.:

LOAD " GRUNDPR .64 " ,8

Wenn Sie nun das Kommando RUN eingeben, wird
sich der Computer nach einer kurzen Gedanken-
pause wieder mit seinem Bereitzeichen melden.
AuBerlich scheint sich nichts geédndert zu haben.
Dennoch besitzt Ihr Commodore nun einige neue
Befehle, die vorher in dieser Form nicht in BASIC
enthalten waren. Diese Befehle sind genau auf den
Commodore Computer und das fischertechnik com-
puting Interface abgestimmt. In dem Grundpro-
gramm stecken nun die oben erwahnten Detail-
kenntnisse Gber die Computerbausteine in Maschi-
nensprache. Statt detaillierten Computerkenntnis-
sen brauchen Sie nun nur noch die folgend be-
schriebenen BASIC-Befehle zu beherrschen:

Der Motorausgang M1 wird angesteuert mit:

SYS M1, EIN SYS M1, AUS
SYS M1, RECHTS SYS M1, LINKS

Die Kommandoparameter bezeichnen den Motor
und die Betriebsart. Die entsprechenden Befehle mit
M2, M3 und M4 steuern die Ubrigen drei Ausgénge.
AuBerdem sollten Sie sich merken, daB EIN ebenfalls
immer Rechtslauf bewirkt.

Die zehn Eingdnge werden mit Hilfe der USR-Funk-
tion des BASIC-Interpreters abgefragt.

USR(E1)

ist 1, wenn der Eingang E1 des Interface mit +5V
verbunden ist. Sonst zeigt USR(E1) den Wert 0.
Entsprechend erhait man mit USR(E2)... USR(ES8)
die Zustédnde der Gbrigen Digitaleingénge.

Die Analogeingdnge EX und EY werden Gber je ein
Potentiometer (4,7 kQ) mit +5V verbunden. Die
Funktionen

USR(EX)
USR(EY)

haben dann einen Wert zwischen O und 255, je nach
Stellung der Potentiometer.

Wird z.B. ein Roboterarm von einem Motor angetrie-
ben und synchron mit der Bewegung des Arms das
Potentiometer EX verstellt, so kann das Programm,
indem es immer wieder die Funktion

USR(EX)

aufruft, die Bewegung des Roboters genau verfol-
gen.

Achtung VC20-Besitzer: Benutzen Sie allerdings
diese Kommandos nie, wenn an der betreffenden
Leitung kein Potentiometer angeschlossen ist! Der
Computer wartet sonst far immer auf das Signal und
Sie kdnnen ihn daraus nur mit der Tastenkombina-
tion STOP und RESTORE erl6ésen.

In der gleichen Situation wird sich bei den System-
Computern ein Uberlauf bei 255, bei dem C64 bei
65535 ergeben.

Der letzte der neuen Befehle ist
SYS INIT

Dieser wird benutzt, um das Interface in einen wohl-
definierten Anfangszustand zu versetzen. Er kann
auch benutzt werden, wenn alle Motorkanéle mit
einem Male abgeschaltet werden sollen.

Doch nun genug der langen Vorrede. SchlieBen sie
einen fischertechnik Motor Gber das zwanzigpolige
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farbcodierte Flachbandkabel an M1 an. Dies sind die
gelbe und orange Leitung in der oberen Hélfte des
Flachbandkabels. Geben Sie ein:

SYS M1, EIN

Der Motor wird kurz anlaufen und dann wieder
stehenbleiben. GenieBen Sie diesen Augenblick, er
hat Ihnen das Gefiihl gegeben, in kurzer Zeit die
kompliziertesten fischertechnik Anlagen mit lhrem
Commodore Computer zu steuern.

Doch zunéchst interessiert uns auch die Frage,
wieso der Motor wieder stehenblieb. Hatten wir ihn
nicht eingeschaltet ? Gibt es zum Ausschalten nicht,
wie oben beschrieben, einen eigenen Befehl? Nun,
der Motor ist zwar stehengeblieben, aber in dem In-
terface ist nach wie vor gespeichert, daB er eigent-
lich laufen solite. Das Interface hat sich selbst
.schlafen gelegt”. Dies tut es immer, wenn innerhalb
einer halben Sekunde kein neuer Befehl kommt. Es
geschieht aus Sicherheitsgriinden. Stellen Sie sich
vor, Sie erproben ein neues Programm. Die Wahr-
scheinlichkeit, daB noch irgendwo ein Fehlerim Pro-
gramm versteckt ist, grenzt an GewiBheit. Der Com-
puter bleibt mit einer leidigen Meldung wie

?SYNTAX ERROR IN...

stehen. Der Motor, der kurz vorher eingeschaltet
wurde, bliebe jedoch nicht stehen und schicke sich
an, das schéne Modell zu demolieren. Sie miBten
zum Netzgerat hasten und schnell die Spannung
abstellen.

Wie beruhigend ist es da, zu wissen, daB der Motor
von alleine stehenbleiben wird. Auch dann, wenn Sie
mit dem Tastendruck STOP den Programmablauf
unterbrechen.

Und wenn es wieder weitergeht (z.B. mit CONT), so
wird mitdem ersten Befehl das Interface wieder ,auf-
geweckt" und hat keinen der Motoren vergessen.
Der Ablauf kann weitergehen, als sei nichts ge-
schehen.

6

DaB das Interface mit dem Abschalten nicht sofort
zur Hand ist, wurde mit Bedacht gewéhlit. Zwischen
den Ein- und Ausgabebefehlen an das Interface
werden sich immer wieder Pausen aufgrund von
Berechnungen ergeben, die es zu Gberbriicken gilt.
Ob das Interface durch Ein- oder Ausgabebefehle
aktiviert wird, kbnnen Sie auch durch einen Blick auf
die Leuchtdiode des Interface sagen. Sie dient nicht
nur der Spannungsanzeige, sondern auch der
Betriebsanzeige.

Nun wollen wir noch einen kurzen Blick auf die Ein-
gabebefehle werfen. SchlieBen Sie zwischen E1 (der
braunen Leitung am unteren Rand) und +5V (der
roten Leitung in der Mitte des Flachbandkabels)
einen Taster an.

Probieren Sie aus:

PRINT USR(E1)

Je nachdem, ob der Taster zwischen E1und +5Vbei
der Betatigung der Returntaste des Computers
gedriickt war oder nicht, wird auf dem Bildschirm
eine 1 oder eine 0 ausgegeben. Wenn an dem Aus-
gang noch von vorhin der Motor angeschlossen war,
wird er sich wieder riihren. Auch Eingabebefehle
aktivieren wieder die Ausgédnge des Interface.

Nun schlieBen Sie bitte ein Potentiometer 4,7 kQ
zwischen EX und +5V an. Stellen Sie den Schleifer
in eine mittlere Stellung und geben Sie ein

PRINT USR(EX)

Die Zahl, die jetzt auf dem Bildschirm erschienen ist,
muB zwischen 0 und 255 liegen.

Sofern Sie die Diskette nicht benutzen oder auf Kas-
sette umkopieren konnten und das Grundprogramm
von Hand eingegeben haben, soliten Sie es jetzt auf
Kassette oder Diskette abspeichern. Sie werden es
immer wieder brauchen, weil jedes Programm, das
mit dem fischertechnik computing Interface Modelle
steuern soll, mit diesem Vorspann beginnt, der die
neuen Befehle installiert,

Damit wir das Potentiometer leichter beobachten
kénnen, wollen wir nun das erste fischertechnik
computing Programm schreiben. Das Grundpro-
gramm befindet sich in dem Computer und belegt
die Zeilennummern 1 bis 500. Geben Sie daher ein:

510 PRINT USR(EX)
520 GOTO 510
RUN

Es dauert einen kurzen Moment, bis das Grundpro-
gramm geladen ist und dann geht es los. Im Nu wird
der Bildschirm mit Zahlen gefllit, die stdndig nach
oben hinausgeschoben werden. Wenn Sie jetzt das
Potentiometer in die Hand nehmen und den Schlei-
fer drehen, werden Sie die Veranderung der Zahlen
beobachten. Drehen Sie von einem Anschlag zum
andern. Die eingelesenen Zahlen sollten zwischen 0
und 255 liegen. Die 0 und die 255 werden eventuell
nicht ganz erreicht.

Zum Beenden des Programms missen Sie STOP
dricken.

Far diejenigen, die etwas genauer die Ablaufe ver-
stehen wollen und nicht nur die auf der Diskette vor-
liegenden Programme benutzen wollen, halten wir
hier nun noch Detailinformationen bereit. Die Funk-
tion des Grundprogramms besteht darin, in einen
Speicherbereich des Commodore Computers ein
kurzes Maschinenprogramm einzuschreiben. Die-
ses liegt codiert in den DATA-Zeilen vor. Beim Ein-
schreiben wird gleich noch anhand einer Prif-
summe kontrolliert, ob sich bei der Ubertragung der
Zahlenwerte ein Fehler eingeschlichen hat. Das
Maschinenprogramm belegt bei den verschiedenen
Computertypen unterschiedliche Speicherbe-
reiche.

Bei dem VC20 und den Systemcomputern 4 xxx und
8xxx wird der Kassettenpuffer als Speicher benutzt.
Damit entsteht kein Verlust des verfligbaren Spei-
chers oder ein Konflikt mit anderen Systemprogram-
men. Allerdings kann ein fischertechnik computing



12 REM
20 REM

INTERFACE PROGRAMM FUER COMMODORE &4

3@ REM AUFRUF DES PROGRAMMS MIT

4@ REM S¥S MI1,.EIN
5@ REM
6@ REM USRCE1}

SYS M1.AUS
SYS M1 ,RECHTS SYS Mi,LINKS
USRC(EX> USR(EY)

7@ REM M1 BIS M4 SIND MOTORANS TEUERUNGEN
80 REM E1 BIS E8 SIND DIGITALE INGAENGE
9@ REM EX UND EY SIND ANALOGE INGAENGE

180
11@
120
130
149@
150
16@
17@
180
198
280
219
228
230
248
250
260
a27e
280
299
300
3ie
320
330
349
3ase
360
ave
3ge
390
400
919

428
430
440
458

460
470
480

485
4998
see

DATA
OATA
DATA
OATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
OATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA
DATA

52736,169,0,24@,38,169,3,208,10,53573
169,12 ,208,6,169,48,208,2,54395
169,192,120,133,255,32,253,174,55723
165,254,5,255,133,254,32,158,56979
183,138,37,255,133,255, 165,254,58399
€9,255,133,254,168,169,63,141,58651
3.221.162,8,169,48,6,254 ,60522
144.2,9,4,141,1,.221,9,61053
8,141,1,.221,282,208,237,169,62248
57.,141,1,221,132,254,68,96,63230
120,32.161,183,224,162,240,51 ,64403
224,146,240 ,47,134,255, 169,50 ,65668
141.,1.,221,9,8,141,.1,221,66411
162,8,18,44,1,221,16,2,66875
9,1,160,48,140,1,221,160,67615
56,149,1,221,202,208,235,37,68715
£5s5,168,2408,2,1688,1,32,162,68733
179,868,96,163,255,141 ,4,221,7e888
141,5.221,169,185,141,14,221,71985
142,1,221,162,58,142,1,221,72933
173.4.221,162,3,202,208,253,74159
56,237,.4,221,208,242,162,56,75345
142,1.221,56,169,255,237,4,76430
a21,168,169,855,237.5,221,.32,77738
145,179,76,137,206,.0.0.0,78481
1,2,4,8,16,32,64,128,78736

DATA 162,146,255,170,85,85,80,206,73925
READ INIT : MI=INIT

FOR M3=8 TO 24 : FOR M2=0 TO 7

READ M4 t POKE INIT+M328+M2.M4

Mi=M1+M4 1 MNEXT

READ M4 ¢ IF MI<O>M4 THEN PRINT*DATAFEHLER
IN ZEILE"/M3%10+100:END

HNEXT

READ E1.E2,E3,E4.ES,E6.E7,EB

Mi=Mil+E 1 +E2+EI+E4+ES+EG+ET7+EB

READ M4 t IF M1<>M4 THEN PRINT"DATAFEHLER
IN ZEILE 358" : END

READ EX.EY,AUS,LIMNKS ,RECHTS .EIN,M2,M3
MLI=MI+EH+EY+AUS+L INKS+RECHTS+E IN+M2 +M3
READ M4 : IF MI1<{>M4 THEM PRINT"DATAFEHLER
IN ZEILE 388" : END

POKE78S.M2 : POKEVE6,M3
Mi=INIT+4 : M2=Ml+4 : M3I=M2+4
SYS INIT

M =M3 +4

COPYRIGHT (C) ARTUR FISCHER FORSCHUNG 1984

18 REM
2@ REM

INTERFACE PROGRAMM FUER VC2@
COPYRIGHT (C» ARTUR FISCHER FORSCHUNG

30 REM AUFRUF DES FROGRAMMS MIT

48 REM
5@ REM
5@ REM USR{E1)

SYS M1 ,EIN
SYS M1,LIMNKS

SYS M1.AUS
SYS M1,RECHTS
USR(EX) USRCEY)

7@ REM M1 BIS M4 SIND MOTORANS TEUERUNGEN
8@ REM El1 BIS E8 SIMND TASTERE INGREMNGE

9@ REM

10@
118
128
138
198
15@
168
178
188
190
208
218
228
238
248
25e
268
a7e
288
290
el
310
3ze
330
3se
368
ave
3ge
398
489
410

420
420
448
450

460
478
488

485
430
see

EX UND EY SIND POTENTIOMETERE INGAENGE
ODATA B828,169,8,240,38,163,3,208,10, 1665
DATA 163,12,208,6,169,48,208,2,2487

DATA 169,192,120,133,255,32,253,206,3847
DATA 165,254,5,255,133,254,32,158,5183
DATA 215,138,37,255,133,255, 165,254 ,6555
DATA 69,255,133,254,1668,169,63,141,7807
DATA 18,145,162,8,169,48,6,254,8617

DATA 144.,2,9,4,141,16,145,9,9087

DATA 8,141,16,145,202,208,237,163,18213
DATA S7.141,16,145,132,254,88,96,11142
DATA 120,32,161,215,224,160,240,51,12345
DATA 224,144,240,47,134,255,169,50, 13688
DATA 141.16,145,9,8,141,16,145,14229
DATA 162,8,10,44,16,145,16.2,14632

DATA 9,1,160,48,140,16,145,160,15311
DATA S56,140,16, 145,202 ,208,235,37, 16350
DATA 255,168,.248.2,160,1,32,162,1737@
DATA 211.88,96,169,32,141,27,145,18278
DATA 163,.255,141,24,145,141,25,145, 139324
DATA 142,16,145,162,56,142,16,145,20148
DATA 173,24,145,162,3,282,208,253,21318
DATA 56,237,24,145,200,242,56,169,22455
DATA 255,.237.24,145,168,169,255,237,23945
DATA 25.145,32,145,211,86,96,0,24687
DATA 1.2.4.8,16,32,.64,128,24942

DATA 168,144 ,255,178,85,85,140.3,259849
READ IMIT:Mi=INIT

FOR M3=2 TO 23: FOR M2=8 TO 7

READ Md: POKE INIT+M3IsB+M2,Md
Ml=M1+MIINEXKT

READ Md: IF MI<{>M4 THEN PRINT*DATAFEHLER
IN ZEILE®":M3%10+18B:END

NEXT

READ E1.E2,E3,.E4,E5,E6,E7,EB

Mi=Mi+E | +E2+E3+E4+ES+EG+E7+EB

READ M4: 1F M1<>M3 THEN PRINT*"DATAFEHLER
IN ZEILE 3S0":END

READ EX,EY.AUS,LINKS,RECHTS .EIN.M2 M3
Mi=Ml+EX+EY +AUS+L INKS+RECHTS +E IN+ME +M3
READ M4: IF MI<OM4 THEMN PRINT*DATAFEHLER
IN ZEILE 368*:END

FPOKE 1.M2 :POKE 2.M3

MI=INIT+4tM2=M] +4tMInMS+J M =MI + 4

SYS INIT

1984

1@
28
30

4@ REM SYS M1.EIN

S50

68 REM USR{E1)

70
=1
=1
102
11@
128
13@
198
150
168
17e
180
19@
cee
210
c2e
238
240
258
260
ave
280
298
3ee
3se
360
37e
380
390
408
418

420
438
448
450

460
470
480

485
490
580

REM INTERFACE PROGRAMM FUER CBM 4XXXK/8MKH

REM COPYRIGHT (C)> ARTUR FISCHER FORSCHUNG 1584

REM AUFRUF DES PROGRAMMS MIT
SYS M1,.AUS
SYS M1,RECHTS

USRCEX) USRCEY)
REM M1 BIS M4 SIND MOTORANSTEUERUNGEN
REM E1 BIS ES8 SIND TASTERE INGAEMNGE
REM EX UND EY SIND POTENTIOMETERE INGAENGE
DATA 634,0,169,0,240,41,1639,3,208, 1464
DATA 10,169,12,208,6,169,48,208,2294
DATA 2,169,192,120,133,187,32,245,3374
DATA 190,173,58,3,5,187,141,58,4189

DATA 3.32.212,.208,138.37.187,133,5131
DATA 187,173,58,3,69,187,141,58,6007
DATA 3,168,169,63,141,67,232,162,7012
DATA ©,169,48,14,58,3,144,2,7458

DATA 9,4,141,65,232,9,8,141,8067

DATA 65,232,202,208,236,169,49,141,9369
DATA 65,232,148,58,3,88,96,120,10171
DATA 32,215,200,224,160,240,51,224,11517
DATA 144,248,47,134,187,169,50, 141, 12629
DATA 65,232,9.8,141,85,232,162,13543
DATA 8,10,44,65,232,16.2,9,13929

DATA 1,160,46,140,65,232,160,56, 14791
DATA 148,65,232,202,208,235,37, 187, 16037
DATA 168.240,2,16@,1,.32,203,196,17098
DATA 88,96, 160,00, 142,685,232, 162, 18044
DATA S6,142,65,232,44,65,232,680, 18968
DATA 4,200,208,248,136,76,7,3,19842
DATA 1.2.4.8,16,32,64,128,20097

DATA 160,144 ,255,170,85,85,209,2,21287
READ M1 INIT=M1

FOR M3=2 TO 20: FOR M2=0 TO 7

READ M4:POKE INIT+M328+M2,M4
Mi=M]+MIIMNEXT

READ M4: IF M1<{>M4 THEN PRINT*DATAFEHLER
IN ZEILE®*/M3%10+100 PR INTM1tEND

NEXT

READ E1I .E2,E3,E4,.ES5,.E6,E7,E8
Mi=MI1+E1+E2+E3+E4+ES+EG+EV+ES
READ M4: IF M1<>M4 THEN PRINT
IN ZEILE 358" 1PRINT M11END
READ EX,EY,AUS,LINKS,RECHTS .EIN, M2, M3
Mi=Ml+EX+EY+AUS +L INKS+RECHTS +E IN+M2 +M3
READ M4: IF M1<>M4 THENPRINT*DATAFEHLER
IN ZEILE 36@":M1 :END

POKE1,M2 :POKE 2.,M3

REM SYS M1,LINKS

“DATAFEHLER

INIT=INIT+1:MI=INIT+4:ME=Ml+4:MI=M2+d 1 M4 =MI +4

SYS INIT



Programm keinen Kassettenbetrieb vornehmen. Es
besteht jedoch keine Einschrankung beim Laden
und Abspeichern von Programmen mit Kassette, da
beim Programmstart das Maschinenprogramm aus
den DATA-Zeilen neu erzeugt wird.

Bei dem C64 liegt das Programm in dem Freispei-
cherbereich CEOO bis CFFF.

Neben dem Maschinenprogramm selbst werden
auch noch die genormten Parameter INIT M1, M2,
M3, M4, RECHTS, LINKS, EIN, AUS, E1, E2, E3, E4,
ES5,E6,E7,E8, EXund EY gesetzt. AuBerdem wird die
Einsprungadresse der USR-Funktion festgelegt.
Fir selbstgeschriebene BASIC-Programme sind
daher unbedingt folgende Einschrinkungen zu
beachten:

Ahnlich wie Sie auch nicht die reservierten BASIC-
Schlusselworte wie PRINT oder STOP als Variablen
verwenden dirfen, ist auch der Gebrauch der obi-
gen Parameter als Variable verboten. Dabei beach-
ten Sie bitte, daB Commodore BASIC Variablen des-
selben Typs nur anhand der ersten beiden Buch-
staben unterscheidet. Namen wie

EXTRA, M114, EINMAL, LIFT, REIN...

sind ebenfalls verboten. Die Einschrankung betrifft
jedoch nicht Variablen anderen Typs (Strings, Inte-
ger), so daB

EINGABES, M1%, AUTOS...
durchaus vorkommen ddrfen.

® Die USR-Funktion kann natirlich nicht mehr far
andere Zwecke verwendet werden.

® Die obengenannten Speicherbereiche kénnen
nicht mehr firandere Zwecke verwendet werden.

Die letzte Funktion des Grundprogramms besteht in
dem Einschalten des Interface und dem Ausschal-
ten aller angeschlossenen Verbraucher. Dies wird
durch den Befehl

500 SYS INIT

bewirkt. Damit wird das Interface sozusagen in
betriebsbereitem Zustand an ein hier anschlieBen-
des Benutzerprogramm Gbergeben. Auch alle Bei-
spielprogramme der Diskette sind nach diesem
Muster aufgebaut. Studieren Sie diese, wenn Sie
sich Anregungen holen wollen.

Bei der Benutzung der fischertechnik computing
Software beachten Sie bitte noch folgendes:

Nicht alle Programme der fischertechnik computing
Software passeninden Grundausbau desVC20 hin-
ein. Gegebenenfalls ist hier eine Speichererweite-
rung vorzusehen. Dabei wird der 8k-Bausteinin aller
Regel gentgen.

Das Programm fiir das Grafiktablett erfordert eine
Ausstattung des Computers mit einem Grafik-
system. In dem C64 ist eine hochauflésende Grafik
eingebaut; als Softwaresystem setzen wir SIMONs
BASIC voraus. Besitzer anderer Computertypen und
anderer Grafiksysteme kénnen das C64 Programm
GRAFIKTABLETT .64 als Richtschnur verwenden.

Das Diagnoseprogramm

Wenn Sie ein fischertechnik computing Modell auf-
gebaut haben, werden Sie vielleicht die Erfahrung
machen, daB es nicht so l4uft, wie Sie sich das vor-
gestellt haben. Wen wundert das bei dieser groBen
Zahl von Leitungen, die zwischen Modell und Inter-
face hin- und herlaufen. Und wenn nur ein Taster
vertauscht wére, die verbliffendsten Effekte konnte
dies zur Folge haben. Doppelt schwierig wird die
Situation, wenn die Programme selbst geschrieben
sind. Wo soll man da mit der Suche anfangen? Inder
Hardware oder der Software?

Damit Sie die Hardware eindeutig und komfortabel
testen kénnen, wurde das Diagnoseprogramm ent-
wickelt. Es liegt auf der fischertechnik computing
Diskette als DIAGNOSE... vor. Laden Siedieses Pro-
gramm immer zum Austesten eines Modells. Sie
koénnen mit ihm samtliche Eingdnge beobachten
und feststellen, ob ihr Verhalten mit Ihren Vorstellun-
gen (bereinstimmt.

Mit den Zahlentasten suchen Sie einen Steueraus-
gang aus. Er wird auf dem Bildschirm invers ange-
zeigt. Diesen angewahlten Ausgang kénnen Sie nun
einschalten (Rechts- und Linkslauf) und ausschal-
ten. Damit stellen Sie also nicht nurfest, ob ein Motor
Uberhaupt l4uft, sondern auch, ob er in der ge-
winschten Drehrichtung anlauft. Sollte dies nicht
der Fall sein, so vertauschen Sie bitte die beiden
Motoranschlisse.

Mit C kénnen Sie alle Motoren abschalten und mit X
das Programm verlassen.
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SYS INIT

REM

REM FISCHERTECHMIK COMFUTING

REM

REM DIAGNOSEFROGRAMM (C64 UND CBM 4XKK/BHHK)
REM

REM COPYRIGHT «(C’ ARTUR FISCHER FORSCHUMNG 1984
REM

REM

REM FUMKTION

REM MIT DEM PROGRAMM WERDEMN SAEMTL ICHE

REM FUMNKTIONEN DER MODELLE UEBERPRUEFT.

REM ALLE EINGAENGE WERDEN ANGEZEIGT.

REM ALLE AUSGARENGE WERDEN UEBER DIE

REM COMPUTERTASTATUR ANGESTEUERT.

PRINT CHR$(147)

FRINT“F ISCHERTECHNIK *

PRINT"COMPUTING*

PRINT"DIAGMNOSE"

PRINT

CIM STAC4) ,STAS(4)REM STATUS DER 4 MOTOREN
FOR I=1 TO 4

LET STACI)=AUSISTAS(I) =
NEXT 1

DIM M (4):REM MPGM. -ADRESSEN FUER MOTOR 1-4
LET M{1)=M1i1M(2)=M2i1M(I)=MI M4 )=M4

LET M = 1:REM AKT.MOTOR

FRINT'"K OMMANDOS *

PRINT
FRINT"C
PRINT"A
PRINT"L

"AUS "

tALLE MOTOREN AUS*
PAKT.MOTOR AUS™
(AKT.MOTOR LINKS®
PRINT®"R tAKT.MOTOR RECHTS*
FRINT*X :PROGRAMMENDE"
PRINT"1-4 :MOTORNR. WAEHLEN*
PRINTIPRINT

PRINT®* E1 E2 E3 E4 ES5 EB E7 EB
PRINT

LET CLEARS$="
PRINT
PRINT
PRINT
PRINT
PRINT
PRINT
PRINT
FRINT
PRINT
PRINT
PRINT
GET K%
IF K$=""THEN 2800

EXx  EY*
mesm"

" AL
TAB{2):CLEARSIUSRIEL )
TAB(S5)}CLEARS$I USRC(E2)
TAB{(B}!CLEARS:USR(E3 )}
TABC11):CLEARS:USRC(ES )
TABC145CLEARSIUSRIES) !
TAB(17):CLEARS: USR(EB )
TRAB(20CLEARSIUSRI(ET )}
TAB{23):CLEARS:USR(EB)}
TABC(268) :CLEARS: USR(EX)
TAB(32 ) CLEARS$:USR(EY )}

IF K®="C"THEM FOR I=1 TO4:LET STA(l)=AUS
tSTASC1)="AUS" tNEXT 1:G0TD 2000

IF K$="A*THEN LET STA(M)=AUS:STAS(M)="AUS"
1GOTO 2008 f

1520 IF K$=“"L“THEM LET STA(M)=LINKS:STAS(MI="LI."
1GOTO 2000

1532 IF K$="R"THEN LET STA(M)=RECHTStSTA$(M)="RE."
1GOTO Zead

1540 IF K$="}"THEN PRINT"J"tEND

1558 M=VAL (K%,

1See IF Mi! OR M4 THEMN LET M=1

2000 FOR I=1TO4

2018 SYS MI1),S5TALID

2015 IF I=M THEN PRIMNT CHR#{18)7

2920 PRINT * sshisshasbisixixsdiiainie -

2030 PRINT TAB(S#1-3):"M": 1; "HNEN"

2048 PRINT "xM"’

2050 PRINT STAS(1):

ZDE0 PRINT CHR$(146)7

070 MNEXT |

2e6@ GOTO 1240

See svys INIT

600 REM

610 REM FISCHERTECHNIK COMPUTING

630 REM DIAGMNOSEPROGRAMM (VC2@)

658 REM COPYRIGHT <(C» ARTUR FISCHER FORSCHUNG 1384

800 REM FUNKTION

820 REM ALLE EINGAENGE WERDEN ANGEZEIGT

830 REM ALLE AUSGAENGE WERDEMW UEBER DIE

848 REM COMPUTERTASTATUR ANGESTEUERT.

998 PRINT CHR&(147)

910 PRINT"FISCHERTECHNIK "

928 PRINT"COMPUTING"

9308 PRIMT"DIAGMNOSE"

950 PRINT

1800¢ OIM STAC4),STAS(4)1REM STATUS DER 4 MOTOREN

1010 IMNPUT"K-POTI BEMUTZT®:X$

1020 H=LEFT$(X$, 1)="]"

1030 INPUT*Y-POTI BEMUTZT":Y#

1240 Y=LEFTS$(Y$,1)="J"

1858 FOR I=1 TO 4

1068 LET STACI)=AUS:STAS(I)="AUS"

1078 NEXT 1

18688 DIM M(4):REM MPGM. -ADRESSEN FUER MOTOR 1-4

1038
1180
1185

LET MCld=MItM(2 =Mt M{(T =M1 M4 )=M4
LET M=1:REM AKT.mOTOR
PRINT CHR$(147)

1106
11av
118
1110
11ze
1132
1149
115@
1160
1178
1180
1198
1200
1219
1228
1230
1249
1250
1268
1278
12e8
1290
12008
1310
1320
1330
1340
1350
1368
1422
1418
1588

1310
1528
1530

1540
1550
1568
2089
2018
2015
z02e
203
2040
cas5e
2060
ze7e
2ese

PRINT*FISCHERTECHNIK*
PRINT“COMPUTING*
PRINT*DI1AGMNOSE *

PRINT*K O MM A NDO S*
PRINT

PRINT*C:ALLE MOTOREM AUS*®
PRINT*AIAKT.MOTOR AUS*
PRINT*LIAKT.MOTOR LINKS*®
PRINT*R:AKT.MOTOR RECHTS*
PRINT *®: PROGRAMMENDE *
FRINT*1-4:MOTORNR. WAEHLEN®
PRINT

PRINT*® El E2 E3 E4
PRINT:PRINT

PRINT® ES E6 E7 EB
PRINT

LET CLEARS=* INEEEI
PR INT * sisisiaisiabdaesiaiinidg -
PRINT TAB(2):CLEARSIUSRC(EL )}

PRINT TAB(S)»/CLEARSIUSR(E2)}

PRINT TAB(E)ICLEARSIUSRI(ET)?

PRINT TAB(11)ICLEARSIUSR(E4)

IF X THEM PRINT TAB(16)ICLEARSIUSR(ENXY”
PRINT:PRINTIPRINT

PRINT TAB(2)!CLEARSFUSR(ES)’

PRINT TAB(S)ICLEARSIUSRC(EE)’

PRINT TAB(8)!CLEAR$IUSR(ET )’

PRINT TAB(11)JCLEAR$:USR(ES);

IF ¥ THEN PRINT TAB(16)CLEARS$IUSR(EY)?
GET K%

IF K$="*THEMN 2888

IF K$="C*THEN FOR I=1 TO4:LET STACI)=AUS
ISTAS(1)="AUS"INEXT 1:GOTOZ008

IF K$="A"THEN LET STA(M)=AUSISTAS(M)="AUS"
16GOTO 2008

IF K$=*"L*"THEM LET
tGOTO282d

IF K$="R"THEM LET
130TO2000

IF K$="X*"THEN PRINT*J*:END
MaVAL (K$)>

IF M{1 OR M4 THEMN LET M=1
FOR 1=1T04

SYS M{1),5TACI)

IF I=M THEMN PRINT CHR$(18)s

PR INT * ciaiebsbisixiubeeisiainbdaiubinnl ©
PEINT TAB Swl-237*M*11; " NEEE" '
FRINT "o s

PRINT STA¥C1);

FRINT CHR$(146)7

NEXT 1

GOTO 1258

EX"

EY"

STA(M) =L INKSISTAS(M)=*L1. "

STA(M)=RECHTStSTAS(M)="RE. *



Commodore BASIC

Die fischertechnik computing Programme der bei-
gefugten Diskette sind in Commodore BASIC
geschrieben. Dies trifft auch fur die in den fischer-
technik computing Programmieranleitungen doku-
mentierten Programme zu. Dabei wurde darauf
geachtet, daB maoglichst wenige computerspezi-
fische Merkmale einflieBen. Ganz konnte es jedoch
nicht vermieden werden. In allen Zweifelsféllen
gehen Sie davon aus, daB die Beispielprogramme
auf einem C64 entwickelt wurden. Bei den anderen
Computertypen ergeben sich eventuell Unter-
schiede in dem Bildschirmformat.

All diese Anderungen sind jedoch in den Program-
men auf Diskette bereits durchgefihrt. Auch kén-
nen die Diskettenprogramme noch in andere Details
von der gedruckten Dokumentation abweichen, wo
sich Vorteile durch die Ausnutzung computerspezi-
fischer Merkmale ergaben.

10

Checkliste

Sollte das fischertechnik computing Interface sich
einmal widerwillig zeigen und nicht so arbeiten, wie
Sie es erwarten, so Gberprifen Sie bitte folgende
Punkte mit dem Diagnoseprogramm:

Das Interface zeigt bei E1 bis E8 Uberall1an, obwohl
kein Modell angeschlossen ist. — Das Interface ist
nicht an den Computer oder nicht an das Netzgerat
angeschlossen.

Einer der Eingénge E1 bis E8 zeigt bei Betatigung
des Tasters gerade das umgekehrte Ergebnis. -
Offner- und SchlieBerfunktion des Tasters sind ver-
tauscht.

Einer der Eingédnge E1 bis E8 zeigt immer das Er-
gebnis 0, obwohl er angeschlossen ist und betétigt
wird. - Prifen Sie die Verkabelung.

Einerder Eingdnge E1bis E8 zeigt immer das Ergeb-
nis 1, selbst wenn kein Modell angeschlossen ist. -
Vermutlich das Eingangsgatter IC 4014 durch Uber-
spannung (elektrostatische Aufladung) beschédigt.
Ein Motorausgang arbeitet nicht. — Bitte Verkabe-
lung Gberprifen.

Ein Motorausgang geht nur in einer Richtung. - Lei-
stungsstufe des Motors defekt.

Motor l4uft sehr langsam oder setzt aus. - Entweder
Netzgerat durch zu viele Motoren Gberlastet (zwei
Netzgerate verwenden) oder Netzgerét bei Verwen-
dung des regelbaren Ausgangs nicht voll auf-
gedreht.

C64 und VC20: Potentiometerwert ist gréBer als
255. - Bei Verwendung anderer Geber als den
Potentiometern (mit hdherem Widerstandswert)
kann eine gréBere Anzeige erscheinen. Dies ist kein
Defekt. Allerdings dauert die Analogmessung eine
merkbare Zeit.

VC20: Der Computer ,hangt", die Stop-Taste ist wir-
kungslos. - Bitte Verkabelung prifen, es wurde ein
Analogwert verlangt, obwohl kein Geber ange-
schlossen war.

Bei Defekten schicken Sie das Geréat bitte an die
fischerwerke, Abt. Service, ein.

Technische Daten

fischertechnik computing Interface Commodore
C64/VC20, Art-Nr. 30562, und Commodore 4xxx/
8xxx, Art-Nr. 30561.

4 Ausgédnge zum AnschluB von Motoren, Lampen,
Elektromagneten.. (M1 bis M4).

Polaritat des Ausgangs steuerbar.

Belastbarkeit: 1A Dauerstrom, 1,5A Spitzenstrom.
8 Eingénge flr digitale Signale (E1 bis E8).

Durch interne Beschaltung sowohl AnschluB von
elektromagnetischen Artikeln (Taster, Schalter,
Relais) in positiver Logik als auch AnschluB von TTL-
Ausgangen méglich. Schutz gegen Uberspannung
eingebaut.

2 Eingéange far analoge Signale (EX und EY).
AnschlieBbar sind Geber mit Widerstandswerten
zwischen 0 und 5 kQ, z.B. Potentiometer, Fotowider-
stdnde...

Uberwachungsschaltung des Datenstroms. Bei
Ausbleiben von Datensignalen des Commodore
Computers schaltet das Interface nach 0,5 Sekun-
den alle Ausgdnge inaktiv. Die Signale bleiben
jedoch gespeichert.

Uberwachungsschaltung der Software. Bei gravie-
renden Syntaxfehlern spricht ebenfalls die Uber-
wachungsschaltung, jedoch ohne Verzdégerung, an.
Die Uberwachungsschaltung reagiert auch auf
Unterversorgung des Interface, sei es durch Uberla-
stung oder zu niedrige Spannung des Netzgerats.
Software mit Interfacesteuerungsbefehlen und Bei-
spielprogrammen fir die fischertechnik computing
Modelle im Lieferumfang enthalten.



Benutzung von fischertechnik Elektromechanik und Elektronik

Das fischertechnik computing Interface ist kompa-
tibel zu den Bauteilen und Elektronikbausteinen der
obengenannten Baukdsten. Anstelle der bei den
fischertechnik computing Modellen verwendeten
mini-Taster kénnen Sie genauso gut Taster und
Schalter anderer Bauart anschlieBen. Z.B. den gro-
Ben Taster oder den Polwendeschalter, aber auch
den Reedkontakt oder den Schaltkontakt eines
Relais. Aufpassen miissen Sie jedoch bei der Ver-
wendung von selbstgebauten Tastern und Schaltern
aus Gelenkbausteinen und Federn. Hier kdnnten
eventuell Prellerscheinungen auftreten. Wir empfeh-
len, in diesen Fallen den Taster mehrmals abzu-
fragen und den Wert nur dann als gultig zu erachten,
wenn zweimal hintereinander der gleiche Wert
erschien.

Die Analogeingange des Interface kénnen mit Sen-
soren beschaltet werden, die einen Widerstands-
wert zwischen 0 und 5 kQ als Ausgang liefern.
Zunéachst bieten sich die Potentiometer aus dem
Baukasten fischertechnik computing an. Genauso
kénnen aber auch andere Bauelemente, wie z.B. der
Fotowiderstand, verwendet werden.

Die Motorausgéange des Interface sind kréaftig belast-
bar. Nicht nur die mini-Motoren, auch der S-Motor
und der N-Motor lassen sich mit dem Interface
ansteuern, wobei noch eine Lampe zur Funktions-
anzeige parallelgeschaltet sein darf. AuBer Motoren
eignen sich noch der Elektromagnet und das Relais
RBII.

Die Signale der Elektronikbausteine mit integrier-
tem Schaltkreis aus der TTL-Familie (z.B. Schwell-
wertschalter) kénnen ebenfalls in die Eingange des
Interface eingespeist werden. Als gemeinsamer
Bezugspunkt ist jedoch zuvor die Masseschiene
des Elektronikbausteins mit der Massebuchse des
Interface zu verbinden. In der Abb. 2 zeigen wir, wie
eine Lichtschranke aufgebaut wird. Der Schwell-
wertschalter dient dazu, die Ansprechschwelle der
Lichtschranke einzustellen.
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Verdrahtungsplan der Interface Ein- und Ausgiénge

E1 braun - brown - brun

E2 rot-red - rouge

EX orange - orange - orange

EY gelb - yellow - jaune

+5V grin - green - vert

E3 blau - blue - bleu

E4 violett - violet - violet

ES5 grau - grey - gris

E6 weiB - white - blanc

E7 schwarz - black - noir

E8 braun - brown - brun

+5V rot - red - rouge

M1 orange - orange - orange

1©0 : Ei;*m

N e on ex3, L O oxn - F
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