Hinweise zum Packet ftMscCDemo_V1.3
Die Datenübertragung per Bluetooth zwischen dem TX und dem PC ist recht langsam. Um z. B. ein Datenpacket eines von der Pixycam [2] gesichteten Objektes zu übertragen benötigt man ca. 350 ms. Per USB dauert es ca. 80 ms. Verwendet man ein auf den TX geladenes C-Programm, dann entfallen diese Übertragungszeiten.

Für zeitkritische Vorgänge empfiehlt sich die Programmierung in C.

Dieses Packet enthält den GNU ARM CCompiler und einige Batch-Programme zum Starten des Compilers sowie zum Kopieren des Binär-Kodes auf den TX.

Vorbereitung: Kopiere ftMscCDemo_V1.3 in das Stammverzeichnis von c:\ . 

Entpacke pspad461en.zip und verbinde alle *.ppr-Dateien mit dem Programmiereditor PSPad.exe. Verbinde den TX mit einem USB-Port. Bearbeite die Datei set_port.bat im Ordner Demo_C\Bin und ändere in set COM_PORT=COM95 die 95 in die aktuelle COM-Nummer. Starte nun mit PSPad TX_Basis.ppr im Ordner C:\ftMscCDemo_V1.3\Demo_C\Demo\TX_Basis. Unter Projekt → Projekt einstellen findest du unter Externe Programme sowie Kompiler Angaben zur Belegung der Tasten zum Starten externer Programme sowie des Kompilers. Ich habe die Kompilertaste [1010] so belegt, dass nach der Kompilierung sofort load_flash.bat ausgeführt wird, das den Binär-Kode in den Flash-Speicher des TX überträgt Alternative: load_ramdisk.bat). Danach kann das USB-Kabel abgezogen und das übertragene Programm mit der linken roten Taste am TX gestartet werden.

Um die C-Programme zu vereinfachen habe ich in ROBO_TX_PRG.h die folgenden TXBefehle implementiert:

txlamp, txmotor, txstartmotorsync, 

txaremotorsready, txstartmotor,

txmotorready, txclearcounter,

txgetcounter, txtrack, txinput,

txanalog, txvoltage, txdistance,

i2cread, i2cwrite.
Für eigene Programme kann man weitere Ordner anlegen, alle Dateien aus TX_Basis dorthin kopieren und dann TX_Basis.c nach eigenen Vorstellungen verändern.

Achtung: Wenn der Programm-Name geändert wird, dann muss dieser neue Name in

…/param.mk eingetragen werden.
