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Brugsanvisning — C 64 kabel

Dette LEGO® Technic Control szt indeholder et computer-kabel og en brugsanvisning.
For at sikre en korrekt anvendelse gennemgés i det felgende:

1. Tilslutning til computer

2. Programmering af computeren til styring af LEGO Interface A

Fejlsogning
Safremt der opstar problemer med interface og modeller se afsnittet vedrerende »Fejlsog-
ning«.

Tilslutning til computer

Tilslutning til computeren foretages pa folgende made:

. Sluk computeren (for at undga eventuel beskadigelse)

. Tilslut kablet til computerens user-port (jvf. ill. 1)

. Tilslut kablet til interface boksen (jvf. ill. 2)

. Tilslut transformatorledningen til interface boksen (jvf. ill. 2)
. Tend transformatoren

. Tend computeren

[ N O S

Kontrollér at den rade stopknap er ude.

Programmering af computeren til styring af LEGO Interface A
I det folgende gennemgaes:

1. Initialisering af forbindelsen til LEGO Interface A

2. Programmering af udgangene 0-5

3. Aflesning af indgangene 6 og 7

Indtast programlinierne i bilag A (side 73-74)
REM-s@tningerne i BASIC-programmet behgver ikke at blive indtastet, de har ingen
funktionel betydning.
Gem eventuelt programmet pa diskette eller band. Lav om muligt en udskrift og kontrol-
lér for eventuelle indtastningsfejl.
Programmet bestéar af folgende 5 procedurer/subrutiner:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
Proceduren init initialiserer forbindelsen til interfacet. Den krever ingen parametre. Pro-
ceduren skal vere i 1. linie af alle programmer.
Proceduren biton tender en udgang pa interfacet. Udgangsnummeret overfores som para-
meter. I BASIC-programmet hedder den variabel hvormed parameteren overfares
NUM%. Parameteren skal ligge mellem O og 5.
Proceduren bitoff slukker en udgang pa interfacet. For udgangsnummeret gelder det
samme som ved biton.
Funktionen/subrutinen getbit leser status pa en indgang. Indgangsnummeret overfers som
parameter. I BASIC-programmet hedder den variabel hvormed parameteren overfores
NUMY%. Status returneres i variablen Y%. Indgangsnummeret skal vere 6 eller 7.
Proceduren wait venter et antal sekunder. Antallet overfores som parameter. I BASIC-
programmet overfgres parameteren ved hjelp af variablen TIM%.
Den overforte parameter skal vare positiv og mindre end 32768.



Anvendelsen af programmet fremgar af folgende:

Initialiseringen af forbindelsen til LEGO Interface A foretages ved at indtaste faolgende

eksempel:
Eksempel 1A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 END

Eksempel 1B, COMAL 80

Initialiserer ind- og udgange

Kommentarer/forklaring

0010 init
0020 END

Initialiserer ind- og udgange

Indtast »RUN« og bemerk at lyset pa udgangene 0-5 slukkes.

Computeren er nu klar til at anvende interfacet.

Ved eventuelle fejlmeddelelser kontrollér det indtastede program mod bilag A.

Programmering af udgangene 0-5
Indtast folgende eksempel:

Eksempel 2A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=3

30 GOSUB 11000: REM BITON
40 TIM%=4

50 GOSUB 14000: REM WAIT
60 NUM%=4

70 GOSUB 11000: REM BITON
80 TIM%=2

90 GOSUB 14000: REM WAIT
100 NUM%=3
110 GOSUB 12000: REM BITOFF
120 TIM%=2
130 GOSUB 14000: REM WAIT
140 NUM%=4
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Eksempel 2B, COMAL 80

Initialiserer ind- og udgange
Tender udgang 3

Venter 4 sekunder
Tender udgang 4
Venter 2 sekunder
Slukker udgang 3
Venter 2 sekunder

Slukker udgang 4

e e e o e e e

Kommentarer/forklaring

0010 init

0020 biton (3)
0030 wait (4)
0040 biton (4)
0050 wait (2)
0060 bitoff (3)
0070 wait (2)
0080 bitoff (4)
0090 END

Initialiserer ind- og udgange
Tender udgang 3

Venter 4 sekunder

Tander udgang 4

Venter 2 sekunder

Slukker udgang 3

Venter 2 sekunder

Slukker udgang 4



Hvis der opstar fejl s& kontrollér det indtastede eks. og procedurerne/subrutinerne i

bilag A.

Bemerk at »biton«/»bitoff« kan te&nde/slukke en enkelt udgang uden at pavirke status
pa de andre. Prov at tende en udgang, vente, tende en anden udgang, vente, slukke

forstnevnte udgang, vente og slukke sidstnevnte udgang.

Aflesning af indgangene 6 og 7

Indgangene 6 og 7 kan bruges til at modtage signaler fra LEGO optosensoren. Tilslut

en optosensor til indgang 6.

Beveeg et gult LEGO clement forbi sensorabningen pa optosensoren. Bemark at den
gronne lampe ved indgangen blinker i takt med bevagelsen. Nar den grenne lampe
lyser, afleses verdien 1 af computeren; nar lampen er slukket, afleses verdien O.
Vi vil nu lave et program, der udskriver status 100 gange fra indgang 6.

Indtast folgende eksempel 3:
Eksempel 3A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=6

30 NO%=100

40 FOR X=1 TO NO%

50 GOSUB 13000: REM GETBIT
60 PRINT Y%

70 NEXT X

80 END

Eksempel 3B, COMAL 80

Initialiserer ind- og udgange
Indgangens nummer
Antal gennemlgb

Hent status pa indgangen
Udskriv status

Kommentarer/forklaring

0010 init Initialiserer ind- og udgange
0020 antal:=100 Antal gennemleb

0030 FOR x:=1 TO antal DO

0040  PRINT getbit (6) Udskriver status pa

indgang 6
0050 ENDFOR x
0060 END

Hvis der opstar fejl sa kontrollér det indtastede eks. og procedurerne/subrutinerne i
bilag A.

Keor programmet og husk at aktivere sensoren.

Prov at tilslutte en sensor til indgang 7 og udskrive status.

Byg en model med motor, optosensor og telleskive, f.eks. et pariserhjul. Tilsut motoren
til udgang 1 og optosensoren til indgang 6.

Telleskivens grove inddeling skal vende ind mod sensorabningen.

I det folgende eksempel bruges optosensoren til at telle med.

Programmet teller 24 skift pa indgang 6.

I eksempel 4 kan BASIC-programmet kun tzlle op til 3 skift i sekundet. Hvis man
skal telle hurtigere bliver man nedt til at bruge et underprogram, som er skrevet i
maskinkode.



Eksempel 4A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 NO%=24
30 NUM%=6
40 GOSUB 13000: REM GETBIT
50 QST%=Y%
60 NUM%=1
70 GOSUB 11000: REM BITON
80 NUM%=6
90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100
120 QST%=Y%
130 NEXT QI
140 NUM%=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Eksempel 4B, COMAL 80

Initialiserer ind- og udgange
Antal skift
Henter og gemmer status

} pa indgang 6

} Tander udgang 1

Indgangens nummer
} Venter indtil in\dgangen

skifter status
Gem ny status

} Slukker udgang 1

Kommentarer/forklaring

0010 init

0020 biton (1)

0030 no:=24

0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6)

0060 REPEAT

0070  UNTIL getbit(6)<<>qst
0080 ENDFOR qi

0090 bitoff(1)

0100 END

Initialiserer ind- og udgange
Tender udgang 1
Antal skift

Status pé indgang 6 gemmes
} Vent indtil indgang 6
skifter status

Slukker udgang 1

Hvis der opstar fejl s kontrollér det indtastede eks. og procedurerne/subrutinerne i

bilag A.

Lav et program hvor optosensoren tilsluttes indgang 7 og skal telle 12 skift.
BASIC-programmet kan laves lidt hurtigere ved at springe parameterkontrollen over. Sa

skal linienumrene i GOSUB-kommandoen laves om til:

BITON: GOSUB 11020
BITOFF: GOSUB 12020
GETBIT: GOSUB 13020
WAIT: GOSUB 14020



Fejlsogning

Hurtig fejlsegningsvejledning

Ved problemer med interface og modeller vil nedenstaende korte check-liste ofte vaere
nok til at finde fejlen.

3.
4.
5

Den rade stopknap pa interfacet skal vere ude.

Kablet til computeren skal veere monteret korrekt (i interface og computer) — se
»Tilslutning til computer«.

Transformatorens stik skal vare monteret korrekt i interfacet.

Transformatoren skal vare tilsluttet net (den rede lampe over stopknappen skal lyse).
Fungerer udgangene 0-5? (prev med lyssten).

Kontrollér endvidere, at modellen er korrekt tilsluttet, og at der ikke er brud pa lednin-
gerne.



Udvidet fejlsogningsvejledning
En mere udferlig checkliste folger i det nedenstiende.

Denne checkliste omfatter:

w =

Indgange

Opstart
Udgange
Indgange

PR R == —
W=

LEGO Interface A og nettilslutning

Strem fra transformator
Fastspazndingsudgang

CHECK PROCEDURER:
1.0. Check for visuelle defekter

1.1.

Strem fra transformator

LEGO Interface A, kommunikation og funktion

BEMZERK: Der mi ikke vere forbundet noget til fastspending.

UDFOR

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1. Tilslut transforma-
tor til net

2. Tilslut transforma-
tor til Interface A

2a. Lyser red lysdio-
de ved konstant
spendingsudgan-
gen over stop-
knappen?

Transformator OK

Underseg om der er
netspending til ra-
dighed

Afprgv transforma-
tor med andet inter-
face

Afprov interface
med anden transfor-
mator

1.2. Fastspazndingsudgang

UDFOR

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1. Tilslut 1 stk. lys-
sten til fastspan-
dingsudgangen

la. Lyser lyssten?

Fastspendingsudgang
OK

Afprov fastspen-
dingsudgang med
anden lyssten

Afprev med anden
LEGO ledning




1.3. Indgange

Indgangene 6 og 7 testes af hver for sig.

UDFOJR

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1. Tilslut optosensor
til indgang

2. Beveg et gult
LEGO element
forbi sensorébnin-
gen pa optosenso-
ren

2a. Blinker gron lys-
diode ved ind-
gangen 1 takt
med beveaegelsen?

Indgang og optosen-
sor OK

Afprev med anden
LEGO ledning

Afprev indgang med
anden optosensor

Afprev indgang med
lyssten (udfer 3 mfl.)

3. Fjern optosensor

4. Tilslut lyssten til
indgang (for at
sikre at lyssten er
OK afpregves den-
ne forst med kon-
stant spendings-
udg.)

4a. Lyser gron lys-
diode ved ind-
gangen, nar lys-

sten er tilsluttet?

Fortsat testen med
4b

Indgang er defekt

. Er gron lysdiode
slukket, nar intet
er tilsluttet?

Indgang er OK

Indgang er defekt
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2.1. Opstart

UDFJR

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1. Opstil, forbind og
tilslut computerin-
stallationen i hen-
hold til fabrikan-
tens anvisninger

2. Serg for at compu-
teren er slukket

3. Tilslut LEGO In-
terface A til com-
puter og transfor-
mator.

Stopknap skal ve-
re ude

4, Tilslut transforma-
tor til netspending

5. Tend for
computer-
installationen og
transformator

5a. Lyser samtlige
lysdioder ved ud-
gange?

Lysdioder pa udgan-
gene er OK

Undersgg om net-
spending er til ra-
dighed

Undersgg om stop-
knap pé interface er
ude

Undersgg om alle til-
slutninger er korrekt
udfoert

Afpregv med andet
interface

Afprev med andet
interfacekabel

Afpreov med anden
computerinstallation

6. Indtast:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Slukkes samtlige
udgange?

G4 videre til afsnit
2.2: udgange

Afprov med andet
interfacekabel

Afprov med andet
interface

Afprov med anden

computerinstallation

10
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2.2. Udgange

UDF@R

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1

. Gennemfor 2.1.

opstart procedure

. Indtast:

POKE 56577,41

2a. Lyser lysdioderne
ved udgang 0, 3
og 5?7

Indtast:
POKE 56577,22

Lyser lysdioderne
ved udgang 1, 2
og 47

Kommunikation til
udgangene OK

Afprov med andet
interfacekabel

Afprov med andet
interface

Afprev med anden
computerinstallation

. Tilslut LEGO 4,5

V DC motor til
udgang A, B og C.
Udgangene A, B,
C testes hver for
sig

. Indtast:

POKE 56577,42

4a. Starter motoren?

Fortsat testen

Afprov med anden
LEGO ledning

Afprev med anden
motor

Udgang defekt

. Indtast:

POKE 56577,21

Sa. Skifter motoren
omdrejningsret-
ning?

Udgangene OK

Udgang defekt

. Indtast:

POKE 56577,0
Motoren standser




2.3.

Indgange

UDFQJR

TEST

HVIS JA

HVIS NEJ

1

. Gennemfor 2.1.

opstart procedure

. Gennemfor 1.3. test

af indgange

. Tilslut en gul lyssten

til indgang 6 og en
gul lyssten til indgang
5

Indtast:
PRINT PEEK (56577) AND 192

3a. Udskrives
tallet 192
pa
skermen?

Ga videre 1
testen

Afprev indgang med
anden LEGO ledning

Afprov med andet
interfacekabel

Afprev indgang med
andet interface

Afprev med anden
computerinstallation

. Fjern lysstenene fra

indgang 6 og 7
Indtast:
PRINT PEEK (56577) AND 192

4a. Udskrives
tallet 0 pa
skeermen?

Kabel og ind-
gange OK

Afprev med andet
interfacekabel

Afprov indgang med
andet interface

Afprgv med anden
computerinstallation
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User instructions — C 64 Cable

This LEGO® Technic Control set contains a computer cable and a set of user instruc-
tions.

To ensure correct application a description is given of the following:

1. Connection to computer

2. Programming of computer for control of LEGO Interface A

Trouble shooting

Should a problem arise with the interface and models, please consult section on *Trouble
shooting’.

Connection to computer

The cable is connected to the computer as follows:

. Switch off computer (to avoid possible damage)

. Connect cable to user-port of computer (cf. ill. 1)

. Connect cable to interface box (cf. ill. 2)

. Connect transformer lead to interface box (cf. ill. 2)
. Switch on transformer

. Switch on computer

ANV B W~

Check that the red stop button is not depressed.

Programming of computer for control of LEGO Interface A
This section describes the following:
1. Initializing of connection to LEGO Interface A
2. Programming of outputs 0-5
3. Reading of inputs 6 and 7

Enter program lines in appendix A (p. 73 to 74)
The REM sentences in the BASIC program need not be entered as they have no functio-
nal significance.
If required, save the program on a diskette or tape. If possible, make a print-out and
check for possible data input errors.
The program consists of the following 5 procedures/subroutines:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
The procedure init initializes the connection to the interface and requires no parametres.
This procedure must be entered on the first line of all programs.
The procedure biton switches on an output on the interface. The output number is
transmitted as a parametre. In the BASIC program the variable transmitting the para-
metre is named NUM%. This parametre must be between 0 and 5.
The procedure bitoff switches off an output on the interface.
For the output number the same applies as with the biton procedure.
The function/subroutine getbit reads the status of an input. The input number is trans-
mitted as a parametre. In the BASIC program the variable transmitting the parametre
is named NUM%. The status is returned in the variable Y%. The input number must
be 6 or 7.
The procedure wait involves a wait of a number of seconds. This number is transmitted
as a parametre. In the BASIC program the parametre is transmitted by means of the
variable TIM%. The parametre transmitted must be positive and smaller than 32768.
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Program application
Initializing of connection to LEGO Interface A is performed by entering the following
example:

Example 1A, CBM 64 BASIC Comments/explanation

10 GOSUB 10000: REM INIT Initializes inputs and out-
puts

20 END

Example 1B, COMAL 80 Comments/explanation

0010 init Initializes inputs and out-
puts

0020 END

Enter 'RUN’ and note that light on outputs 0-5 extinguishes.
The computer is now ready to use the interface. In the event of error messages, check
the program entered against appendix A.

Programming of outputs 0-5
Enter following example:

Example 2A, CBM 64 BASIC Comments/explanation

10 GOSUB 10000: REM INIT Initializes inputs and out-
putS

20 NUM%=3 :

30 GOSUB 11000: REM BITON Switches on output 3

40 TIM%=4 Waits 4 seconds

50 GOSUB 14000: REM WAIT

70 GOSUB 11000: REM BITON witches on output

80 TIM%-=2

90 GOSUB 14000: REM WAIT Wait 2 seconds

100 NUM%=3

110 GOSUB 12000: REM BITOFF
120 TIM%=2

130 GOSUB 14000: REM WAIT
140 NUM%=4

150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Switches off output 3

Waits 2 seconds

e —— —— ———

Switches off output 4




Example 2B, COMAL 80 Comments/explanation

0010 init Initializes inputs and out-
puts

0020 biton (3) Switches on output 3

0030 wait (4) Waits 4 seconds

0040 biton (4) Switches on output 4

0050 wait (2) Waits 2 seconds

0060 bitoff (3) Switches off output 3

0070 wait (2) Waits 2 seconds

0080 bitoff (4) Switches off output 4

0090 END

In the event of error, check the example entered and the procedures/subroutines in
appendix A.

Note that ’biton’/’bitoff” can switch on/switch off an individual output without affecting
the status of others. Try switching on an output, wait, switch on another output, wait,
switch off the first output, wait, and switch off the latter output.

Reading of inputs 6 and 7

Inputs 6 and 7 can be used for receiving signals from the LEGO optosensor. Attach
an optosensor to input 6. Move a yellow LEGO block past the sensor opening on the
optosensor. Note that the green lamp at the input flashes in step with the movement.
When the green lamp is lit, the computer reads the value 1; when the lamp is extin-
guished, the value O is read.

We will now make a program which will print out 100 times the status of input 6.

Enter the following example 3:

Example 3A, CBM 64 BASIC Comments/explanation
10 GOSUB 10000: REM INIT Initializes inputs and out-
puts
20 NUM%=6 Input number
30 NO%=100 Number of runs
40 FOR X=1 TO NO%
50 GOSUB 13000: REM GETBIT Get input status
60 PRINT Y% Print status
70 NEXT X
80 END
Example 3B, COMAL 80 Comments/explanation
0010 init Initializes inputs and out-
puts
0020 number:=100 Number of runs
0030 FOR x:=1 TO number DO
0040  PRINT getbit (6) Prints status of input 6
0050 ENDFOR x
0060 END

In the event of error, check the example entered and the procedures/subroutines in
appendix A.

Run the program and remember to activate the sensor.

Try to attach a sensor to input 7 and print status.



Construct a model incorporating a motor, optosensor, and counting disc, e.g. a ferris
wheel. Connect the motor to output 1 and the optosensor to input 6. The rough grada-
tion of the counting disc must face towards the sensor opening.

In the following example the optosensor is used for counting.

The program counts 24 shifts on input 6.

In example 4 the BASIC program can only count up to 3

shifts per second. Counting faster will require use of

a subprogram written in machine code.

Example 4A, CBM 64 BASIC

Comments/explanation

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NO%=24
30 NUM%=6
40 GOSUB 13000: REM GETBIT
50 QST%=Y%
60 NUM%-=1
70 GOSUB 11000: REM BITON
80 NUM%=6
90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100
120 QST%=Y%
130 NEXT QI
140 NUM%=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Example 4B, COMAL 80

Initializes inputs and out-

puts

Number of shifts

Gets and saves status in in-
} put 6

} Switches on output 1
Input number
} Waits until input

changes status
Save new status

} Switches off output 1

Comments/explanation

0010 init

0020 biton (1)

0030 no:=24

0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6)

0060 REPEAT

0070  UNTIL getbit(6)<<>qst
0080 ENDFOR qi

0090 bitoff(1)

0100 END

Initializes inputs and out-
puts

Switches on output 1
Number of shifts

Status of input 6 is saved
} Waits until input 6
changes status

Switches off output 1

In the event of error, check the example entered and the procedures/subroutines in

appendix A.

Construct a program in which the optosensor is connected to input 7 and is required

to count 12 shifts.

The BASIC program can be made somewhat quicker by jumping the parametre check.
The line numbers in the GOSUB command must then be changed to:

BITON: GOSUB 11020
BITOFF:  GOSUB 12020
GETBIT: GOSUB 13020
WAIT: GOSUB 14020
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Trouble shooting
Quick guide to trouble shooting

In case of problems with interface and models, the brief check list below will often
be sufficient to pin-point the problem.

N —

3.
4.

5.

The red stop button on the interface must be out.

The cable to the computer must be fitted correctly (in both interface and computer),
see ’Connection to computer’.

The transformer plug must be correctly connected to the interface.

The transformer must be connected to the mains (red lamp above stop button must
be on).

Are outputs 0-5 working? (try it with lighting brick).

Check also that the model is correctly connected and that there is no break in the
wires.



Extended guide to trouble shooting
A more detailed check list is provided in the following pages.

This check list covers

hediden

Inputs

Startup
Outputs
Inputs

PO N ——— —
w =

the following:

Power from transformer
Constant voltage output

CHECK PROCEDURES:

1.0. Check for visual
1.1.

defects

Power from transformer

LEGO Interface A and mains connection

LEGO Interface A, communication and function

NB: Nothing must be connected to constant voltage output.

ACTION

TEST

IF YES

IF NO

1. Connect trans-
former to mains

2. Connect trans-
former to Inter-
face A

2a. Is the red LED at
the constant volt-
age output above
the stop button
switched on?

Transformer OK

Check whether
mains power is con-
nected

Test the transformer
with another inter-
face

Test interface with
another transformer

1.2. Constant voltage

output

ACTION

TEST

IF YES

IF NO

1. Connect 1 lighting
brick to the con-
stant voltage out-
put

la. Is lighting brick
switched on?

Constant voltage
output OK

Test constant voltage
output with another
lighting brick

Test with another
LEGO wire
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1.3.

Inputs

Inputs 6 and 7 should be tested separately.

ACTION

TEST

IF YES

IF NO

1.

Connect optosen-
sor to input

. Move a yellow

LEGO block past
the sensor opening
on the optosensor

2a. Does green LED
at input flash in
step with move-
ment?

Input and optosensor
OK

Test with another
LEGO wire

Test input with an-
other optosensor

Test input with
lighting brick (pro-
ceed with no. 3 on-
wards)

. Remove optosen-

SOor

. Connect lighting

brick to input (to
ensure that light-
ing brick is OK,
test this first on
constant voltage
output)

. Does green LED
at input light up
when lighting
brick is con-
nected?

Continue test with
4b

Input is defective

. Is green LED off
when nothing is
connected?

Input is OK

Input is defective
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2.1. Startup

ACTION

TEST

IF YES

IF NO

1. Assemble and con-
nect up the com-
puter installation
in accordance with
the manufacturer’s
instructions

2. Ensure that com-
puter is switched
off

3. Connect LEGO
Interface A to
computer and
transformer.

Stop button must
be out

4. Connect trans-
former to mains

5. Switch on com-
puter installation
and transformer

5a. Are all output
LEDs switched
on?

Output LEDs are
OK

Check whether
mains power is con-
nected

Check whether stop
button on interface
is out

Check whether all
connections are cor-
rect

Test with another in-
terface

Test with another in-
terface cable

Test with another
computer installation

6. Enter:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Are all outputs
switched off?

Proceed to section
2.2: Outputs

Test with another in-
terface cable

Test with another in-
terface

Test with another
computer installation
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2.2. Outputs

ACTION

TEST

IF YES

IF NO

1.

Implement 2.1
starting procedure

. Enter:

POKE 56577,41

2a. Are LEDs at out-
puts 0, 3, and 5
switched on?

Enter:
POKE 5657722

Are LEDs at out-
puts 1, 2, and 4
switched on?

Communication to
outputs OK

Test with another in-
terface cable

Test with another in-
terface

Test with another
computer installation

. Connect LEGO

4.5 V DC motor
to outputs A, B,
and C.

Test outputs A, B,
and C separately

. Enter:

POKE 56577,42

4a. Does motor
start?

Continue test

Test with another
LEGO wire

Test with another
motor

Output defective

. Enter:

POKE 56577,21

5a. Does motor
change direction
of rotation?

Outputs OK

Output defective

. Enter:

POKE 56577,0
Motor stops
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2.3. Inputs
ACTION TEST IF YES IF NO
1. Implement 2.1.
starting procedure
2. Implement 1.3.
testing of inputs
3. Connect a yellow Test input with an-
lighting brick to input other LEGO wire
6 and llow light-
ingnbriaclkyfo (i:mll% 7 Test with another in-
terface cable
Enter: 3a. Does fig- |Proceed to Test input with an-
PRINT PEEK (56577) AND 192 ure 192 next step in other interface
test
?1?51;612;?011 es Test with another
computer installation
4. Remove lighting Test with another in-
bricks from inputs 6 terface cable
d7
%rllner: 4a. Does fig- |Cable and Test input with an-
PRINT PEEK (56577) AND 192 ure 0 ap- |inputs OK other interface
pear on .
display? Test with another

computer installation
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Mode d’emploi cable pour Commodore 64

Le présent équipement de Technic Control LEGO® comprend un cible d’ordinateur
et un mode d’emploi.
Pour s’assurer d’'un emploi adéquat vérifier ce qui suit:

1. La connection avec I'ordinateur

2. La programmation de I’ordinateur pour la commande de I'interface A LEGO

Dépistage des erreurs
S’il y a des problémes avec I'interface et les modéles voir le paragraphe relatif au
”dépistage des erreurs”.

Connection avec I’ordinateur

La connection de I’ordinateur s’effectue de la fagon suivante:

Eteindre I’ordinateur (afin d’éviter un éventuel endommagement)
Connecter le cable au port d’entrée-sortie de I'ordinateur (cf. ill. 1)
Connecter le cable a la boite de I'interface (cf. ill. 2)

. Connecter le fil du transformateur a la boite de I'interface (cf. ill. 2)
. Allumer le transformateur

. Allumer 'ordinateur

UL~

Contréler que le bouton rouge d’arrét n’est pas enfoncé.

Programmation de P’ordinateur pour la commande de l'interface A LEGO
Nous examinons maintenant les points suivants:

1. Initialisation de la liaison a I'interface A LEGO

2. Programmation des sorties 0-5

3. Relevé des entrées 6 et 7

Entrer les lignes de programme de la piece jointe A (p. 73-74)
Les phrases REM dans le programme BASIC ne doivent pas nécessairement étre entrées
car elles n’ont aucune signification sur le plan fonctionnel.
Conservez éventuellement le programme sur disquette ou bande. Faites si possible une
sortie et vérifiez s’il y a des erreurs d’entrée.
Le programme comprend les 5 procédures/sous-routines suivantes:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
La procédure init initialise la liaison a I’interface. Elle n’exige aucun paramétre. La
procédure doit se trouver en premiére ligne de tous les programmes.
La procédure biton allume une sortie sur I'interface. Le numéro de sortie est transféré
comme parameétre. Dans le programme BASIC la variable avec laquelle on transfére
le parametre s’appelle NUM%. Le parametre doit se trouver entre 0 et 5.
La procédure bitoff éteint une sortie sur ’interface. Pour le numéro de sortie voir
la procédure biton.
La fonction/la sous-routine getbit reléve le statut sur une entrée. Le numéro d’entrée
est transféré comme parameétre. Dans le programme BASIC, la variable avec laquelle
on transfére le paramétre s’appelle NUM%. Le statut peut étre retourné dans la varia-
ble Y%. Le numéro d’entrée doit se trouver entre 6 et 7.
La procédure wait attend un certain nombre de secondes. Ce nombre est transféré
comme paramétre. Dans le programme BASIC, le paramétre est transféré a I’aide
de la variable TIM%. Le parameétre transféré doit étre positif et inférieur a 32768.



L’utilisation du programme ressort de ce qui suit:
L’initialisation de la liaison a I’Interface A LEGO se fait en entrant ’exemple suivant:

Exemple 1A, CBM 64 BASIC ) Commentaires/explication

10 GOSUB 10000: REM INIT Initialise les entrées et les

20 END sorties

Exemple 1B, COMAL 80 Commentaires/explication

0010 init Initialise les entrées et les
sorties

0020 END

Entrer "RUN” et remarquer que la lumiére s’éteint sur les sorties 0-5.

Maintenant, I’ordinateur est prét a utiliser I’interface.

Lors d’éventuelles indications d’erreurs, contrbler le programme entré sur base de la
piéce jointe A.

Programmation des sorties 0-5
Entrer I’exemple suivant:

Exemple 2A, CBM 64 BASIC Commentaires/explication
10 GOSUB 10000: REM INIT Initialise les entrées et les
sorties
20 NUM%=3 All 1 rtie 3
30 GOSUB 11000: REM BITON ume fa sortie
40 TIM%=4 Attend 4 second
50 GOSUB 14000: REM WAIT ena 2 secondes
60 NUM%=4 All la sortie 4
70 GOSUB 11000: REM BITON ume fa sortie
80 TIM%=2

Attend 2
90 GOSUB 14000: REM WAIT ttend 2 secondes

100 NUM%=3

110 GOSUB 12000: REM BITOFF
120 TIM%=2

130 GOSUB 14000: REM WAIT
140 NUM%=4

150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Eteint la sortie 3
Attend 2 secondes

Eteint la sortie 4

e e e e e e
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Exemple 2B, COMAL 80

Commentaires/explication

0010 init

0020 biton (3)
0030 wait (4)
0040 biton (4)
0650 wait (2)
0060 bitoff (3)
0070 wait (2)
0080 bitoff (4)
0090 END

Initialise les entrées et les
sorties

Allume la sortie 3

Attend 4 secondes
Allume la sortie 4

Attend 2 secondes

Eteint la sortie 3

Attend 2 secondes

Eteint la sortie 4

S’il y a des erreurs, controler Pexemple entré et les procédures/sous-routines de la

piéce jointe A.

Remarquer que “biton”/”bitoff” peuvent allumer/éteindre une seule sortie sans influencer
le statut des autres. Essayer d’allumer une sortie, d’attendre, d’allumer une autre sortie,
d’attendre, d’éteindre la premiére sortie, d‘attendre et d’éteindre la derniére sortie.

Relevé des entrées 6 et 7

Les entrées 6 et 7 s’utilisent pour recevoir les signaux de I'optodétecteur LEGO. Con-

necter un optodétecteur a ’entrée 6.

Faites mouvoir un élément LEGO jaune devant 'ouverture de détection de I’optodétec-
teur. Remarquer que la lampe verte prés de I’entrée clignote en concordance avec le
mouvement. Lorsque la lampe verte brille, on reléve la valeur 1 de I’ordinateur; lorsque

la lampe est éteinte, on reléve la valeur 0.

Nous allons maintenant faire un programme qui sort le statut 100 fois de P’entrée 6.

Entrer ’exemple 3 suivant:
Exemple 3A, CBM 64 BASIC

Commentaires/explication

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=6
30 NO%=100
40 FOR X=1 TO NO%

50 GOSUB 13000: REM GETBIT

60 PRINT Y%
70 NEXT X
80 END

Exemple 3B, COMAL 80

Initialise les entrées et les
sorties

Numéro d’entrée
Nombre de passages

Cherche le statut sur I’en-

trée
Sort le statut

Commentaires/explication

0010 init

0020 numbre:=100

0030 FOR x:=1 TO nombre DO
0040  PRINT getbit (6)

0050 ENDFOR x

0060 END

Initialise les entrées et les
sorties
Nombre de passages

Sort le statut sur I’entrée 6
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S’il y a erreur, contrdler ’exemple entré et les procédures/sous-routines de la picce
jointe A.

Exécutez le programme et souvenez-vous d’activer le détecteur.

Essayez de connecter un détecteur a I’entrée 7 et de sortir le statut.

Construisez un modéle avec moteur, optodétecteur et cadran compteur, p.ex. une grande
roue. Connectez le moteur a la sortie 1 et ’optodétecteur a ’entrée 6.

La graduation grossiére du cadran compteur doit se tourner vers l'ouverture du détecteur.
Dans I'exemple suivant, on emploie 'optodétecteur pour compter.

Le programme compte 24 changements sur l’entrée 6.

Dans I’exemple 4, le programme BASIC peut compter jusqu’a 3 changements par secon-
de. Si ’on veut compter plus rapidement, on sera obligé d’utiliser un sous-programme
écrit en code de machine.

Exemple 4A, CBM 64 BASIC Commentaires/explication
10 GOSUB 10000: REM INIT Initialise les entrées et les
sorties
20 NO%=24 Nombre de changements
30 NUM%=6 Cherche et garde le statut
40 GOSUB 13000: REM GETBIT } sur I’entrée 6

50 QST%=Y%

60 NUM%-=1 :

70 GOSUB 11000: REM BITON } Allume la sortie 1

80 NUM%=6 Numéro d’entrée

90 FOR QI=1 TO NO%

100 GOSUB 13000: REM GETBIT } Attend jusqu’a ce que I’en-
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100 trée change de statut

120 QST%=Y% Gardez le nouveau statut
130 NEXT QI

140 NUM%-=1

150 GOSUB 12000: REM BITOFF } Eieint la sortie |

160 END

Exemple 4B, COMAL 80 Commentaires/explication

0010 init Initialise les entrées et les
sorties

0020 biton (1) Allume la sortie 1

0030 no:=24 Nombre de changements

0040 FOR gqi:=1 TO no DO

0050  gst:=getbit (6) Le statut sur ’entrée 6 est
gardé :

0060 REPEAT } Attend jusqu’a ce que ’en-

0070  UNTIL getbit(6)<>qst trée 6 change de statut

0080 ENDFOR qi
0090 bitoff(1) Eteint la sortie 1
0100 END

S’il y a des erreurs, controler ’exemple entré et les procédures/sous-routines de la
piéce jointe A.

Faites un programme ou ’optodétecteur est connecté a entrée 7 et doit compter
12 changements.
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Le programme BASIC peut étre rendu un peu plus rapide si I’on saute le contréle
de paramétres. Dans ce cas on doit changer les numéros de ligne dans la commande
GOSUB en:

BITON: GOSUB 11020

BITOFF: GOSUB 12020

GETBIT: GOSUB 13020

WAIT: GOSUB 14020

Dépistage des erreurs
Mode d’emploi pour un dépistage rapide des erreurs

S’il y a des problémes avec I’interface ou les modéles, la courte liste de vérification
ci-dessous sera souvent suffisante pour trouver ’erreur.

1. Le bouton d’arrét rouge sur I’interface ne doit pas étre enfoncé.
Le cible menant a I'ordinateur doit étre monté de fagon correcte (dans 'interface
et 'ordinateur), cf. ”Connection avec I’ordinateur”.

3. La fiche du transformateur doit étre montée de fagon correcte dans I’interface.

4. Le transformateur doit &tre sous tension (la lampe rouge au-dessus du bouton d’ar-
rét doit étre allumée).

5. Vérifier que les sorties 0-5 fonctionnent bien (essayer avec une brique lumineuse).

Controler en outre que le modéle est connecté de fagon correcte et qu’il n’y a pas
de ruptures de cable.



Mode d’emploi pour un dépistage plus approfondi des erreurs

Nous vous donnons ci-aprés une liste de vérification plus détaillée.

Cette liste comprend:

Interface A LEGO et mise sous tension

1.1.

1.2.

1.3. Entrées

2.

2.1. Mise en marche
2.2. Sorties

2.3. Entrées

Courant venant du transformateur
Sortie de tension constante

PROCEDURES DE VERIFICATION:

1.0. Vérification des erreurs visuelles
1.1. Courant venant du transformateur

Interface A LEGO, communication et fonction

REMARQUE: Rien ne doit &tre relié a la tension constante.

A EFFECTUER

TEST

SI OUI

SI NON

1. Mettre le transfor-
mateur sous ten-
sion

2. Connecter le
transformateur a
PInterface A

2a. La diode lumi-
neuse rouge bril-
le-t-elle a la sor-
tie de tension
constante au’des-
sus du bouton

Transformateur OK

Vérifier s’il y a de la
tension disponible

Essayer le transfor-
mateur avec un au-

d’arrét? tre interface
Essayer I'interface
avec un autre trans-
formateur
1.2. Sortie de tension constante
A EFFECTUER TEST SI OUI SI NON .

1. Connecter une bri-
que lumineuse a
la sortie de ten-
sion constante

la. La brique lumi-
neuse brille-t-el-
le?

Sortie de tension
constante OK

Essayer la sortie de
tension constante
avec une autre bri-
que lumineuse

Essayer avec un au-
tre cable LEGO
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1.3. Entrées

Tester les entrées 6 et 7 séparément.

élément LEGO
jaune devant I’en-
trée du détecteur
sur ’optodétec-
teur

neuse verte bril-
le-t-elle a ’en-
trée en concor-
dance avec le
mouvement?

teur OK

A EFFECTUER TEST SI OUI SI NON
1. Connecter I’opto-
détecteur a I’en-
trée
2. Faire mouvoir un |2a. La diode lumi- |Entrée et optodétec- |Essayer avec un au-

tre cable LEGO

Essayer I’entrée avec
un autre optodétec-
teur

Essayer I’entrée avec
une brique lumineu-
se (Effectuer le No.
3 et autres)

3. Enlever 'optodé-
tecteur

4. Connecter la bri-
que lumineuse a
Pentrée (afin d’as-
surer que la bri-
que lumineuse est
OK on essayera
celle-ci d’abord
avec une sortie de
tension constante)

4a. La diode lumi-
neuse verte bril-
le-t-elle a ’en-
trée lorsque la
brique lumineuse

est connectée?

Continuer le test par
4b

L’entrée est défec-
tueuse

4b. La diode lumi-
neuse verte
est-elle éteinte
lorsque rien

n’est connecté?

L’entrée est OK

L’entrée est défec-
tueuse
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2.1. Mise en marche

A EFFECTUER

TEST

SI NON

1. Monter, relier et
connecter I’instal-
lation d’ordinateur
conformément
aux instructions
du fabricant

SI OUI

2. Veiller a ce que
I’ordinateur soit
éteint

3. Connecter I’Inter-
face A LEGO a
I’ordinateur et au
transformateur.
La bouton d’arrét
ne doit pas étre
enfoncé

4. Mettre le transfor-
mateur sous ten-
sion

5. Allumer !’installa-
tion d’ordinateur
et de transforma-
teur

5a. Les diodes lumi-
neuses brillent-el-
les toutes aux
sorties?

Les diodes lumineu-
ses des sorties sont
OK

Vérifier s’il y a de la
tension disponible

Vérifier si le bouton
d’arrét sur 'interfa-
ce n’est pas enfoncé

Vérifier si toutes les
connections ont été
correctement effec-

tuées

Essayer avec un au-
tre interface

Essayer avec un au-
tre cdble d’interface

Essayer avec une au-
tre installation d’or-
dinateur

6. Entrer:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Toutes les sorties
s’éteignent-elles?

Passer au paragraphe
2.2.: Sorties

Essayer avec un au-
tre cible d’interface

Essayer avec un au-
tre interface

Essayer avec une au-
tre installation d’or-
dinateur
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2.2. Sorties

A EFFECTUER TEST SI OUI SI NON

1. Effectuer la procé-
dure de mise en
marche 2.1.

2. Entrer: 2a. Les diodes lumi- Essayer avec un au-
POKE 56577,41 neuses brillent-el- tre cible d’interface

les aux sorties 0,

3et5?

Entrer: Les diodes lumi- |La communication |Essayer avec un au-
POKE 56577,22 neuses brillent-el- |aux sorties est OK tre interface

les aux sorties 1,

2 et 47 Essayer avec une au-
tre installation d’or-
dinateur

3. Connecter le mo-
teur CC LEGO
4,5 V aux sorties
A, B et C. Les sor-
ties A, B et C se
testent séparé-
ment
4. Entrer: 4a. Le moteur se Continuer le test Essayer avec un au-
POKE 56577,42 met-il en mar- tre cable LEGO
che?
Essayer avec un au-
tre moteur
La sortie est défec-
tueuse
S. Entrer: Sa. Le moteur chan- |Les sorties sont OK | La sortie est défec-
POKE 56577,21 ge-t-il de direc- tueuse
tion de rotation?
6. Entrer:
POKE 56577,0
Le moteur s’arré-
te
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2.3. Entrées

A EFFECTUER

TEST

ST OUI

SI NON

lumineuses des entrées 6 et 7

Entrer:
PRINT PEEK (56577) AND 192

apparait-il
sur 1’é-
cran?

4a. Le chiffre 0

Le cable et
les entrées
sont OK

1. Effectuer la procdure
de mise en marche
2.1.
2. Effectuer le test 1.3.
des entrées
3. Connecter une brique Essayer I’entrée avec
lumineuse jaune a un autre cable LE-

I’entrée 6 et une brique GO

lumineuse jaune

3 Pentrée 7 Essayer avec un au-

tre cable d’interface

Entrer:

PRINT PEEK (56577) AND 192 |3a. Le chiffre |Continuer le |Essayer 'entrée avec
192 appa- |test un autre interface
rait-il sur
’écran? Essayer avec une au-

tre installation d’or-
dinateur
4. Enlever les briques Essyer avec un autre

cable d’interface

Essayer ’entrée avec
un autre interface

Essayer avec une au-
tre installation d’or-
dinateur
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Gebruiksaanwijzing Commodore 64/128 kabel

Deze set LEGO © kabel voor Commodore 64/128 bevat een computer-kabel en een
gebruiksaanwijzing.
In de volgende punten wordt uitgelegd hoe je het set op de juiste manier gebruikt:
1. Aansluiten op de computer
2. Programmeren van LEGO Interface A

Foutenwijzer
Voor eventuele problemen met de interface en/of de modellen, zie het hoofdstuk ”Fou-
tenwijzer”.

Aansluiten op de computer

Wat je moet doen en in welke volgorde wordt hieronder beschreven:

Zet de computer uit (dit om eventuele beschadiging te voorkomen)
Verbind de kabel met de user-port van de computer (vergelijk illustratie 1)
Verbind de kabel met de interface box (vergelijk illustratie 2)

Verbind het transformatorsnoer met de interface box (vergelijk illustratie 2)
Zet de transformator aan

Zet de computer aan

AP e

De rode stopknop moet uit (d.w.z. stopknop omhoog!) zijn

Programmeren van de computer voor het besturen van de LEGO Interface A
De volgende punten worden achtereenvolgens behandeld:

1. Het gebruiksklaarmaken van de LEGO Interface A

2. Het programmeren van de uitgangen 0-5

3. Het aflezen van de ingangen 6 en 7

Toets de programmaregels in zoals aangegeven in bijlage A (p. 73-74)
De REM-zinnen in het programma BASIC hoeven niet te worden ingetoetst, ze hebben
geen functionele waarde.
Leg het programma eventueel vast op diskette of band. Als je een printer hebt maak
dan een uitdraai en kontroleer of er geen typefouten inzitten.
Het programma bestaat uit de volgende 5 procedures/subprogramma’s:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait

De procedure init maakt de verbinding met de interface gebruiksklaar. Hierbij zijn geen
parameters nodig. De procedure moet in de eerste regel van alle programma’s staan.

De procedure biton schakelt een uitgang van de interface in. Het nummer van de uitgang
wordt als parameter ingevoerd. De variabele waarmee de parameter wordt ingevoerd
heet in het programma BASIC NUM%. De parameter moet tussen O en 5 liggen.

De procedure bitoff schakelt een uitgang van de interface uit. Voor het nummer van

de uitgang geldt hetzelfde als onder biton.

De funktie getbit leest de status af van een ingang. Het nummer van de ingang wordt
ingevoerd als parameter. De variabele waarmee de parameter wordt ingevoerd heet in
het programma BASIC NUM%. De status wordt weergegeven als de variabele Y%. Het
nummer van de ingang moet 6 of 7 zijn.

De procedure wait wacht een aantal sekonden. Het aantal wordt ingevoerd als parameter.
In het programma BASIC wordt de parameter ingevoerd met behulp van de variabele TIM%.
De overgedragen parameter moet positief en kleiner dan 32768 zijn.
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Hoe het programma moet worden gebruikt, wordt hieronder uitgelegd:
Om LEGO Interface A klaar te maken voor gebruik moet het volgende voorbeeld worden

ingetoetst:

Voorbeeld 1A, CBM 64 BASIC

Kommentaar/uitleg

10 GOSUB 10000:

20 END

REM INIT

Voorbeeld 1B, COMAL 80

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Kommentaar/uitleg

0010 init
0020 END

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Toets ”’RUN” in, je zult zien dat het licht boven de uitgangen 0-5 uitgaat.

De computer kan nu gebruik maken van de interface.

Als er een foutmelding verschijnt, kontroleer dan of je precies hebt gedaan wat er in

bijlage A staat.

Het programmeren van de uitgangen 0-5

Toets het volgende

voorbeeld in:

Voorbeeld 2A, CBM 64 BASIC

Kommentaar/uitleg

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=3

30 GOSUB 11000:

40 TIM%=4

50 GOSUB 14000:

60 NUM%=4

70 GOSUB 11000:

80 TIM%=2

90 GOSUB 14000:

100 NUM%=3

110 GOSUB 12000:

120 TIM%-=2

REM BITON
REM WAIT
REM BITON
REM WAIT

REM BITOFF

130 GOSUB 14000: REM WAIT

140 NUM%=4

150 GOSUB 12000: REM BITOFF

160 END

Voorbeeld 2B, COMAL 80

e o

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Schakelt uitgang 3 in
Wacht 4 sekonden
Schakelt uitgang 4 in
Wacht 2 sekonden
Schakelt uitgang 3 uit
Wacht 2 sekonden

Schakelt uitgang 4 uit -

Kommentaar/uitleg

0010 init

0020 biton (3)
0030 wait (4)
0040 biton (4)
0050 wait (2)
0060 bitoff (3)
0070 wait (2)
0080 bitoff (4)
0090 END
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Als er een foutmelding verschijnt, kontroleer dan het ingetoetste voorbeeld en de proce-
dures/subprogramma’s in bijlage A.

Denk eraan dat “biton”/”bitoff” de uitgangen onathankelijk van elkaar kan in-/uitschake-
len. Schakel als proef een uitgang in, wacht, schakel een andere uitgang in, wacht, schakel
de eerste uitgang uit, wacht en schakel de laatste uitgang uit.

Aflezen van de ingangen 6 en 7

De ingangen 6 en 7 kunnen gebruikt worden voor de ontvangst van de LEGO optosenso-
ren. Sluit een optosensor aan op ingang 6.

Beweeg een gele LEGO steen langs de sensoropening op de optosensor. Zoals je ziet
knippert het groene lampje bij de ingang op de maat van de beweging. Als het groene
lampje brandt, zie je als waarde ”1” staan op de computer; als het lampje uit is zie

je als waarde ”0” staan.

We gaan nu een programma maken, dat 100 keer de status van ingang 6 print.

Toets het volgende voorbeeld in:
Voorbeeld 3A, CBM 64 BASIC

Kommentaar/uitleg

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=6

30 NO%=100

40 FOR X=1 TO NO%

50 GOSUB 13000: REM GETBIT
60 PRINT Y%

70 NEXT X

80 END

Voorbeeld 3B, COMAL 80

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Het nummer van de ingang
Aantal passages

Haalt status van de ingang
Print status

Kommentaar/uitleg

0010 init Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

0020 aantal:=100 Aantal passages

0030 FOR x:=1 TO aantal DO

0040  PRINT getbit (6) Print status van ingang 6

0050 ENDFOR x

0060 END

Als er een foutmelding verschijnt, kontroleer dan het ingetoetste voorbeeld en de proce-
dures/subprogramma’s in bijlage A.

Voer het programma uit en vergeet niet de sensor in te schakelen.

Probeer een optosensor aan te sluiten op ingang 7 en de status uit te printen.

Bouw een model met motor, optosensor en telschijf, bijvoorbeeld een reuzenrad. Sluit
de motor aan op uitgang 1 en de optosensor op ingang 6.

De grove gradering van de telschijf moet richting sensoropening worden geplaatst.

In het volgende voorbeeld wordt de optosensor gebruikt om mee te tellen.

Het programma telt 24 omwentelingen bij ingang 6.

In voorbeeld 4 kan het programma BASIC naar 3 omwentelingen per sekonde tellen.
Indien er sneller moet worden geteld, zal er gebruik moeten worden gemaakt van een
subprogramma, dat in machinekode is geschreven.
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Voorbeeld 4A, CBM 64 BASIC

Kommentaar/uitleg

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NO%=24
30 NUM%=6
40 GOSUB 13000: REM GETBIT
50 QST%=Y%
60 NUM%=1
70 GOSUB 11000: REM BITON
80 NUM%=6
90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100
120 QST%=Y%
130 NEXT QI
140 NUM%=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Voorbeeld 4B, COMAL 80

}
}

}
}

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Aantal omwentelingen
Haalt en bewaart status
van ingang 6

Schakelt uitgang 1 in
Nummer van de ingang
Wacht tot de ingang van

status verandert
Bewaar nieuwe status

Schakelt uitgang 1 uit

Kommentaar/uitleg

0010 init

0020 biton (1)

0030 no:=24

0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6)

0060 REPEAT

0070 UNTIL getbit(6)<>qst
0080 ENDFOR qi

0090 bitoff(1)

0100 END

Maakt de in- en uitgangen
gebruiksklaar

Schakelt uitgang 1 in
Aantal omwentelingen

Status van ingang 6 wordt
bewaard

Wacht tot ingang 6 van sta-
tus verandert

Schakelt uitgang 1 uit

Als er een foutmelding verschijnt, kontroleer dan het ingetoetste voorbeeld en de proce-

dures en subprogramma’s in bijlage A.

Probeer een programma te maken, waarbij de optosensor wordt aangesloten op ingang

7 en vervolgens 12 omwentelingen moet tellen.

Het programma BASIC kan wat sneller worden gemaakt door de parameterkontrole
over te slaan. In dat geval moeten de regelnummers in het GOSUB-kommando worden

veranderd in:
BITON: GOSUB 11020
BITOFF: GOSUB 12020
GETBIT: GOSUB 13020
WAIT: GOSUB 14020
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Foutenwijzer

Beknopte foutenwijzer

Meestal is onderstaande, beknopte kontrolelijst voldoende voor het opldssen van eventue-
le problemen met de interface en/of de modellen.

—

3.
4,

5.

De rode stopknop op de interface moet uit (d.w.z. stopknop omhoog!) zijn.

De computerkabel moet op de juiste manier zijn aangesloten (zowel op de interface
als op de computer) zie "Aansluiten op de computer”.

De transformatorstekker moet op de juiste manier op de interface zijn aangesloten.
De transformator moet aangesloten zijn op het lichtnet (de rode lamp boven de
stopknap moet branden).

Werken de uitgangen 0-5? (Kontroleer met behulp van een lichtsteen).

Kontroleer bovendien of het model goed is aangesloten en of de snoeren onbeschadigt
zijn.
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Uitgebreide foutenwijzer
Hieronder volgt een wat uitgebreidere kontrolelijst.

De kontrolelijst omvat:

1.

1.1.

1.2

1.3. Ingangen
2.

2.1. Opstart

2.2. Uitgangen
2.3. Ingangen

Stroom van een transformator
Uitgangen met konstante stroom

CONTROLE PROCEDURES:

1.0. Kontroleer of er niets beschadigd is
1.1. Stroom van de transformator

LEGO Interface A en aansluiting op het lichtnet

LEGO Interface A, Kommunikatie en funktie

LET OP: Er mag niets aangesloten zijn op de uitgang met konstante stroom.

DOE

TEST

ZO JA

Z0O NEE

1. Sluit de transfor-
mator aan op het
lichtnet

2. Sluit de transfor-
mator aan op In-
terface A

2a. Brandt het rode
lampje boven de
stopknop bij de
konstante span-
ningsuitgang?

Transformator OK

Kontroleer of er
stroom staat op het
stopkontakt

Test de transforma-
tor met een andere
interface

Test de interface
met een andere

de uitgang met
konstante stroom

OK

transformator
1.2. Uitgang met konstante stroom
DOE TEST Z0 JA Z0O NEE
1. Sluit een LEGO la. Brandt de licht- |De uitgang met Test de uitgang met
lichtsteen aan op steen? konstante stroom is |konstante stroom

met een andere
lichtsteen

Probeer een ander
LEGO snoer
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1.3. Ingangen
De test moet voor elk van de ingangen 6 en 7 afzonderlijk worden uitgevoerd.

DOE TEST ZO JA Z0O NEE

1. Sluit de optosen-
sor aan op de in-

gang
2. Beweeg een gele |2a. Knippert het Ingang en optosensor | Probeer een ander
LEGO steen langs groene lampje bij |zijn OK LEGO snoer
de sensoropening de ingang op de ]
op de sensor maat van de be- Test de ingang met
weging? een andere optosen-
sor

Test de ingang met
een lichtsteen (zie 3)

3. Verwijder de opto-

sensor
4. Sluit een licht- 4a. Brandt het groe- |Vervolg de test met |Ingang is defect
steen aan op de ne lampje als er |4b
ingang (om er ze- een lichtsteen is
ker van te zijn dat aangesloten?
de lichtsteen OK ] .
is, test je hem 4b. Is het groene Ingang is OK Ingang is defect

eerst, op de uit- lampje uit als er

gang met konstan- geen lichtsteen
te stroom) op aangesloten
is?
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2.1. Opstarten

DOE

TEST

ZO JA

Z0O NEE

1. Volg de aanwijzin-
gen van de fabri-
kant bij het aan-
sluiten van de
computer

2. Let op dat de
computer uit is

3. Sluit de LEGO In-
terface A op de
transformator aan
en vervolgens op
de computer.

De stopknop moet
uit zijn

4. Sluit de transfor-
mator aan op het
lichtnet

5. Zet de transforma-
tor en de compu-
ter aan

Attentie:

Eerst randappara-
tur aansluiten; dan
de computer!

S5a. Branden alle
lampjes bij de
uitgangen?

Lampjes van de uit-
gangen zijn OK

Kontroleer of er
spanning opstaat

Kontroleer of de
stopknop op de in-
terface uit is

Kontroleer of alles
goed is aangesloten

Probeer een andere
interface

Probeer een andere
interfacekabel

Probeer een andere
computerinstallatie

6. Toets in:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Gaan alle uitgan-
gen uit?

Ga door naar
hoofdstuk 2.2:
uitgangen

Probeer een andere
interfacekabel

Probeer een andere
interface

Probeer een andere
computerinstallatie
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2.2. Uitgangen

DOE

TEST

ZO JA

ZO NEE

l.

Voer de opstart
procedure van 2.1.
uit

. Toets in:

POKE 56577,41

2a. Branden de
lampjes van uit-
gang 0, 3 en 5?

Toets in:
POKE 56577,22

Branden de
lampjes van uit-
gang 1, 2 en 4?

Kommunikatie met
de uitgangen is OK

Probeer een andere
interfacekabel

Probeer een andere
interface

Probeer een andere
computerinstallatie

. Sluit de LEGO 4,5

V DC motor aan
op de uitgang A,
B en C. De uit-
gangen A, Ben C
worden afzonder-
lijk getest

. Toets in:

POKE 56577,42

4a. Start de motor?

Vervolg de test

Probeer een ander
LEGO snoer

Probeer een andere
motor

Uitgang is defect

. Toets in:

POKE 56577,21

Sa. Verandert de
draairichting van
de motor?

De uitgangen zijn
OK

Uitgang is defect

. Toets in:

POKE 56577,0
De motor stopt
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2.3. Ingangen
DOE TEST Z0 JA ZO NEE
1. Voer de opstart
procedure 2.1. uit
2. Voer de test van
de ingangen 1.3. uit
3. Sluit een gele lichtsteen Test de ingang met
aan op ingang 6 en een gele een ander LEGO
lichtsteen op ingang 7 snoer
Probeer een andere
. interfacekabel
Toets in:
PRINT PEEK (56577) AND 192 |3a. Verschijnt |Vervolg de Test de ingang met
het getal |test een andere interface
192 op het
schernri? Probeer een andere
computerinstallatie
4. Verwijder de lichtstenen Probeer een andere
van ingang 6 en 7 interfacekabel
Toets in: 4a. Verschijnt |Kabelingangen | Test de ingang met
PRINT PEEK (56577) AND 192 het getal 0 |zijn OK een andere interface
op het
scherm? Probeer een andere
computerinstallatie
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Istruzioni per I'uso Cavo Commodore 64

Questa confezione LEGO® Technic Control contiene un cavo di collegamento al compu-
ter ¢ le istruzioni per I'uso.
Per essere sicuri che I'userete correttamente vi spieghiamo le operazioni da eseguire:

1. Collegamento al computer

2. Programmazione del computer per il comando dell’Interfaccia A LEGO

Ricerca errori
Se sorgessero dei problemi con I’interfaccia ed i modellini leggete il capitolo "Ricerca
errori”.

Collegamento al computer

Il collegamento al computer si esegue nel modo seguente:

. Spegnete il computer (per evitare che venga danneggiato)

. Collegate il cavo al computer (vedi fig. 1)

. Collegate il cavo alla cassetta dell’interfaccia (vedi fig. 2)

. Collegate il filo del trasformatore alla cassetta dell’interfaccia (vedi fig. 2)
. Accendete il trasformatore

. Accendete il computer

AN AW

Centrollate che il bottone rosso di arresto non sia premuto.

Programmazione del computer per il comando dell’Interfaccia A LEGO
Qui di seguito vi spieghiamo:
1. Come inizializzare il collegamento all’Interfaccia A LEGO
2. Come programmare gli exit 0-5
3. Come leggere gli entry 6 ¢ 7

Impostate le linee di programma dell’allegato A (p. 73-74)
Non ¢ necessario impostare le frasi REM del programma in BASIC dato che non sono
da eseguire.
Mettete eventualmente il programma in memoria su dischetto o nastro. Se possibile
stampatene una copia e controllate se avete eventualmente impostato dati sbagliati.
Il programma consiste nelle 5 procedure/subroutine seguenti:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
La procedura init inizializza il collegamento all’interfaccia. Non richiede alcun paramet-
ro. Bisogna scrivere questa procedura nella prima linea di tutti i programmi.
La procedura biton accende un exit sull’interfaccia. Il numero dell’exit viene usato come
parametro. Nel programma in BASIC la variabile con cui viene passato il parametro
si chiama NUM%. Il parametro deve essere compreso tra 0 e 5.
La procedura bitoff spegne un exit sull’interfaccia. Per il numero dell’exit vale lo stesso
che per il biton.
La funzione/subroutine getbit legge lo stato su un entry. Il numero dell’entry viene usato
come parametro. Nel programma in BASIC la variabile con cui viene passato il paramet-
ro si chiama NUMY%. Lo stato viene indicato tramite la variabile Y%. Il numero dell’ent-
ry deve essere 6 oppure 7.
La procedura wait attende un dato numero di secondi. Il numero dei secondi viene
indicato come parametro. Nel programma in BASIC il parametro viene indicato per
mezzo della variabile TIM%. 1l parametro indicato deve essere positivo ¢ minore di 32768.
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Qui di seguito vi spieghiamo ’uso del programma:

Inizializzazione del collegamento all’Interfaccia A LEGO viene fatta impostando il segu-

ente esempio:
Esempio 1A, CBM 64 BASIC

Commenti/spiegazioni

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 END

Esempio 1B, COMAL 80

Inizializza entry e exit

Commenti/spiegazioni

0010 init
0020 END

Inizializza entry e exit

Impostate "RUN” e notate che la luce degli exit 0-5 si spegne. Ora il computer &
pronto per usare I’'interfaccia. Se compaiono eventuali messaggi di errore controllate

il programma impostato confrontandolo con I’allegato A.

Programmazione degli exit 0-5
Impostae il seguente esempio:

Esempio 2A, CBM 64 BASIC

Commenti/spiegazioni

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 NUM%=3
30 GOSUB 11000: REM BITON
40 TIM%=4
50 GOSUB 14000: REM WAIT
60 NUM%=4
70 GOSUB 11000: REM BITON
80 TIM%=2
90 GOSUB 14000: REM WAIT
100 NUM%=3
110 GOSUB 12000: REM BITOFF
120 TIM%=2
130 GOSUB 14000: REM WAIT
140 NUM%=4
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Esempio 2B, COMAL 80

Inizializza input e output
Accende I’output 3

Attende 4 secondi
Accende 'output 4
Attende 2 secondi
Spegne I’output 3

Attende 2 secondi

[N D R R S —)

Spegne ’output 4

Commenti/spiegazioni

0010 init

0020 biton (3)
0030 wait (4)
0040 biton (4)
0050 wait (2)
0060 bitoff (3)
0070 wait (2)
0080 bitoff (4)
0090 END
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Se si dovessero verificare degli errori controllate i dati impostati con le procedure/sub-
routine dell’allegato A.

Notate che “biton”/”bitoff” possono accendere/spegnere un singolo exit senza influenzare
lo stato degli altri. Provate ad accendere un exit, attendere, accendere un altro exit,
attendere, spegnere il primo exit, attendere e spegnere ’altro exit.

Lettura degli entry 6 ¢ 7

Gli entry 6 e 7 vengono usati per ricevere segnali dall’optosensor LEGO (rilevatore
ottico). Collegate un optosensor all’entry 6.

Fate passare un mattoncino giallo LEGO davanti all’apertura dell’optosensor. Notate che
la spia luminosa verde dell’entry lampeggia allo stesso ritmo di movimento del mattonci-
no. Quando la spia verde & accesa il computer legge il valore 1; quando la spia ¢

spenta legge il valore 0.

Adesso proviamo a fare un programma che scriva 100 volte lo stato dall’entry 6.

Impostate il seguente esempio 3:

Esempio 3A, CBM-64 BASIC Commenti/spiegazioni
10 GOSUB 10000: REM INIT Inizializza entry e exit
20 NUM%=6 Numero dell’entry
30 NO%=100 Numero ripetizioni
40 FOR X=1 TO NO%
50 GOSUB 13000: REM GETBIT Prelevare lo stato sull’entry
60 PRINT Y% Scrivere lo stato
70 NEXT X
80 END
Esempio 3B, COMAL 80 Commenti/spiegazioni
0010 init Inizializza entry e exit
0020 numero:=100 Numero ripetizioni
0030 FOR x:=1 TO numero DO
0040  PRINT getbit (6) Scrive lo stato sull’entry 6
0050 ENDFOR x
0060 END

Se si dovessero verificare degli errori controllate i dati impostati con le procedure/sub-
routine dell’allegato A.

Eseguite il programma e ricordate di attivare I’optosensor. Provate a collegare un opto-
sensor all’entry 7 ed a scrivere lo stato.

Costruite un modello con motore, optosensor e disco contatore, per esempio una grande
ruota. Collegate il motore all’exit 1 e I'optosensor all’entry 6.

1l lato del disco contatore con la suddivisione grossa deve essere volto verso l'apertura
dell’optosensor.

Nell’esempio seguente I'optosensor viene usato per contare.

1l programma conta 24 variazioni dell’entry 6.

Nell’esempio 4 il programma in BASIC conta solo fino a 3 variazioni al secondo. Se

si vuole contare piu in fretta bisogna usare una subroutine scritta in linguaggio macchi-
na.
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Esempio 4A, CBM 64 BASIC

Commenti/spiegazioni

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 NO%=24

30 NUM%=6

40 GOSUB 13000: REM GETBIT
50 QST%=Y%

60 NUM%-=1

70 GOSUB 11000: REM BITON

80 NUM%=6

90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100
120 QST%=Y%
130 NEXT QI
140 NUM%=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Esempio 4B, COMAL 80

}
}

}
}

Inizializza entry e exit
Numero variazioni
Preleva e memorizza lo
stato sull’entry 6
Accende ’exit 1

Numero dell’entry

Attende finché I’entry non
cambia stato
Memorizzare il nouvo stato

Spegne P’exit 1

Commenti/spiegazioni

0010 init

0020 biton (1)

0030 no:=24

0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6)

0060 REPEAT

0070  UNTIL getbit(6)<<>qst
0080 ENDFOR qi

0090 bitoff(1)

0100 END

}

Inizializza entry e exit
Accende l’exit 1
Numero variazioni

Si memorizza stato entry 6
Attendere finché l’entry 6
non cambia stato

Spegne I’exit 1

Se si dovessero verificare degli errori controllate i dati impostati con le procedure/sub-

routine dell’allegato A.

Fate un programma dove 1’optosensor viene collegato al’entry 7 e deve contare 12 varia-

zioni.

Il programma in BASIC puo essere fatto un po’ piu in fretta

saltando il parametro di controllo. In questo caso la

numerazione delle linee del comando GOSUB deve essere cambiata

in questo modo:
BITON: GOSUB 11020
BITOFF: GOSUB 12020
GETBIT: GOSUB 13020
WAIT: GOSUB 14020
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Ricerca errori
Brevi istruzioni di ricerca errori

In caso ce ci fossero problemi con P'interfaccia e i modellini la seguente breve lista
di controllo sara spesso sufficiente per trovare 1’errore.

[,

Il bottone rosso di arresto dell’interfaccia non deve essere premuto.

2. 1l cavo di collegamento al computer deve essere montato correttamente (sia nell’in-
terfaccia che nel computer), vedere ”Collegamento al computer”.

3. La spina del trasformatore deve essere inserita correttamente nell’interfaccia.

4. 1l trasformatore deve essere collegato alla rete di alimentazione (la spia rossa sopra
il bottone d’arresto deve essere accesa).

5. Gli exit 0-5 funzionano? (provate con un mattoncino luminoso).

Controllate inoltre che il modellino sia collegato in modo corretto ¢ che non ci siano
rotture dei fili.
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Istruzioni piu ampie di ricerca errori
Qui di seguito vi diamo una lista di controllo piu ampia.

Questa lista comprende:

1.

1.1.

1.2. Exit costante
1.3. Entry

2.

2.1. Avvio

2.2. Exit

2.3. Entry

Corrente elettrica dal trasformatore

PROCEDURE DI CONTROLLO:

1.0. Controllo dei difetti visibili
1.1. Corrente elettrica dal trasformatore

Interfaccia A LEGO e collegamento con la presa di corrente

Interfaccia A LEGO, comunicazione e funzione

ATTENZIONE: Non deve essere collegato niente all’exit costante

FARE

CONTROLLARE

IN CASOAFFERMATIVO

IN CASO NEGATIVO

1. Collegate il tras-
formatore alla cor-
rente

2. Collegate il tras-
formatore all’In-
terfaccia A LEGO

2a. Si accende la spia
luminosa dell’exit
costante sopra il
bottone di arres-
to?

1l trasformatore ¢ in
ordine

Verificate che ci sia
la corrente

Provate il trasforma-
tore con un’altra in-
terfaccia

Provate I'interfaccia
con un altro trans-
formatore

1.2. Output costante

FARE

CONTROLLARE

IN CASO AFFERMATIVO

IN CASO NEGATIVO

1. Collegate 1 mat-
toncino luminoso
all’output costante

la. Si illumina?

L’output costante &
in ordine

Provate I’output con
un altro mattoncino
luminoso

Provato con un altro
cavo LEGO
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1.3. Entry
Gli entry 6 e 7 devono essere controllati uno alla volta.

FARE CONTROLLARE INCASOAFFERMATIVQ| IN CASO NEGATIVO

1. Collegate I’opto-
sensor all’entry

2. Fate passare un 2a. La spia luminosa |L’entry e ’optosensor| Provate con un altro

mattoncino giallo verde dell’entry |sono in ordine filo LEGO

LEGO davanti al- lampeggia allo R
Papertura dell’op- stesso ritmo del Provate Ientry con
tosensor movimento? un altro optosensor

Provato I’entry con
il mattoncino lumi-
noso (eseguite il
punto 3 ed altri)

3. Togliete ’optosen-
sor

4. Collegate un mat- |4a. Si accende la spia|Continuate il control-| L’entry ¢ difettoso

toncino luminoso verde dell’entry |lo con 4b
all’entry (per esse- quando il mat-

re sicuri che il toncino luminoso
mattoncino € in ¢ collegato?

ordine controllate- : : : —
lo prima con exit |4D- La spia verde ¢ |L’entry ¢ in ordine | L’entry ¢ difettoso
costante) spenta quando
non ¢ collegato
niente?
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2.1. Avvio

FARE

CONTROLLARE

IN CASOAFFERMATIVO

IN CASO NEGATIVO

1. Installate e colle-
gate il computer
seguendo le istru-
zioni del fabbri-
cante

2. Assicuratevi che 1l
computer sia spen-
to

3. Collegate I’Inter-
faccia A LEGO al
computer e al tras-
formatore.

Il bottone di arres-
to non deve essere
premuto

. Collegate il tras-
formatore alla cor-
rente

5. Accendete il com-
puter e il trasfor-
matore

Sa. Tutte le spie lu-
minose degli exit
sono accese?

Le spie luminose de-
gli exit sono in ordi-
ne

Controllate se la c’¢
la tensione

Controllate che il
bottone di arresto
dell’interfaccia non
sia premuto

Controllate che tutti
gli allacciamenti sia-
no corretti

Provate con un’altra
interfaccia

Provate con un altro
cavo pere interfaccia

Provate con un altro
computer

6. Impostate:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Si spengono tutti
gli exit?

Proseguite col punto
2.2.: exit

Provate con un altro
cavo per interfaccia

Provate con un’altra
interfaccia

Provate con un altro

computer
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2.2. Exit

FARE

CONTROLLARE

IN CASOAFFERMATIVO

IN CASO NEGATIVO

1. Eseguite la proce-
dura di avvio 2.1.

2. Impostate:
POKE 56577,41

2a. Le spie luminose
degli exit 0, 3 e
5 sono accese?

Impostate:
POKE 56577,22

Le spie luminose
degli exit 1, 2 ¢ 4
sono accese?

Provate con un altro
cavo per interfaccia

La communicazione
con gli exit ¢ in or-

Provate con un’altra
interfaccia

dine

Provate con un altro
computer

3. Collegate il moto-
re LEGO DC 4,5
V agli exit A, B,
C. Gli exit A, B,
C devono essere
controllati una alla
volta

. Impostate:
POKE 5657742

4a. Si avvia il
motore?

Continuate il control-
lo

Provate con un altro
filo LEGO

Provate con un altro
motore

L’exit & difettoso

5. Impostate:
POKE 56577,21

5a. Il motore inverte
il senso di
marcia?

Gli exit sono in
ordine

L’exit & difettoso

6. Impostate:
POKE 56577,0
Il motore si
arresta
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2.3. Entry

FARE CONTROLLARE INCASOAFFERMATIVQ| IN CASO NEGATIVO
1. Eseguite la procedura
di avvio 2.1.
2. Eseguite il controllo
3.1. degli entry
3. Collegate un mattoncino Provate I’entry con
giallo luminoso all’entry 6 un altro filo LEGO
ed un mattoncino giallo
luminoso all’entry 7 Provate con un altro
cavo per interfaccia
Impostate: 3a. Appare il Proseguite il Provate I’entry con
PRINT PEEK (56577) AND 192| numero 192 |controllo un’altra interfaccia
11
?clhgrmo? Provate con un altro

computer

. Togliete i mattoncini
luminosi dagli entry 6 e 7

Impostate:
PRINT PEEK (56577) AND 192

4a. Appare il
numero 0
sullo
schermo?

Provate con un altro
cavo per interfaccia

Il cavo e gli en-
try sono in or-

Provate I’entry con
un’altra interfaccia

dine

Provate con un altro
computer
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Bruksanvisning Commodore 64 kabel

Detta LEGO® Technic Control set innehdller en datorkabel och en bruksanvisning.
For att sdkerstilla korrekt anvindning genomgas nedan:

1. Anslutning till dator

2. Programmering av datorn for styrning av LEGO Interface A

Felsokning
Skulle problem uppsté rorande interface och modeller, se avsnittet med ”Fels6kning”.

Anslutning till dator

Anslutning till datorn gors pa foljande sitt:

. Stiang datorn (for att undvika eventuella skador)

. Anslut kabeln till datorns anvandar-port (jfr. ill. 1)

. Anslut kabeln till interface-boxen (jfr. ill. 2)

. Anslut transformatorledningen till interface-boxen (jfr. ill. 2)
. Anslut transformatorn till nétet.

. Tand datorn

NN B W~

Kontrollera, att den roda stoppknappen dr ute.

Programmering av datorn for styrning av LEGO Interface A

I det foljande genomgas:
1. Initialisering av forbindelsen till LEGO Interface A
2. Programmering av utgangarna 0-5
3. Avldsning av ingdngarna 6 och 7

Mata in programraderna i bilaga A (p. 73-74).
Man behover inte mata in REM-meningarna i BASIC-programmet, de har ingen funktio-
nell betydelse.
Lagra eventuellt programmet pa flexskiva eller band. G6r om m&jligt en utskrift och
kontrollera ev. inmatningsfel. Programmet bestér av foljande 5 procedurer/subrutiner:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
Proceduren init initialiserar forbindelsen till interfacet. Den krdver inte nagra parametrar.
Proceduren skall finnas pa 1:a raden i alla program.
Proceduren biton tédnder en utgang pa interfacet. Utgangsnumret 6verférs som parameter.
I BASIC-programmet heter den variabel, som 6verfor parametern NUM%. Parametern
skall ligga mellan O och 5.
Proceduren bitoff sldcker en utgang pé interfacet. For utgdngsnumret géller det samma,
som vid biton.
Funktionen/subrutinen getbit ldser status pa en ingang.
Ingangsnumret 6verfors som parameter. I BASIC-programmet heter den variabel, som
overfor parametern NUM%. Status returneras i variabeln Y%. Ingangsnumret skall vara
6 eller 7.
Proceduren wait vintar ett antal sekunder. Antalet 6verfors som parameter. I BASIC-
programmet 6verfors parametern med hjdlp av variabeln TIM%. Den 6verforda parame-
tern skall vara positiv och mindre 4n 32768.
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Programmets anvindning framgar av féljande:

Initialisering av forbindelsen till LEGO Interface A gbrs genom att foljande exempel

matas in:

Exempel 1A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 END

Exempel 1B, COMAL 80

Initialiserar in- och utgangar

Kommentarer/forklaring

0010 init
0020 END

Initialiserar in- och utgangar

Mata in "RUN” och ldgg mirke till att ljuset pa utgdngarna 0-5 slicks. Datorn &r nu
klar att anvédnda interfacet.
Vid eventuella felmeddelanden kontrolleras det inmatade programmet i bilaga A.

Programmering av utgangarna 0-5
Mata in foljande exempel

Exempel 2A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000:

20 NUM%=3

30 GOSUB 11000:

40 TIM%=4

50 GOSUB 14000:

60 NUM%=4

70 GOSUB 11000:

80 TIM%=2

90 GOSUB 14000:

100 NUM%=3

110 GOSUB 12000:

120 TIM%=2

130 GOSUB 14000:

140 NUM%=4

150 GOSUB 12000:

160 END

REM INIT
REM BITON
REM WAIT
REM BITON
REM WAIT
REM BITOFF
REM WAIT

REM BITOFF

Exempel 2B, COMAL 80

e e N e e e e —

Initialiserar in- och utgangar
Téander utgang 3

Vintar 4 sekunder
Ténder utgang 4
Vintar 2 sekunder
Slacker utgang 3
Vintar 2 sekunder

Sldcker utgang 4

Kommentarer/forklaring

0010 init

0020 biton (3)
0030 wait (4)
0040 biton (4)
0050 wait (2)
0060 bitoff (3)
0070 wait (2)
0080 bitoff (4)
0090 END

54

Initialiserar in- och utgangar
Téander utgang3

Vintar 4 sekunder

Téandar utgang 4

Vintar 2 sekunder

Slidcker utgang 3

Viéntar 2 sekunder

Sldacker utgang 4



Om fel uppstér, kontrolleras det inmatade exemplet och procedurerna/subrutinerna i bila-

ga A.

Lidgg mirke till att "biton”/”bitoff” kan tinda/slicka en enstaka utgéng, utan att paverka
status pa de andra. Prova med att tinda en utging, vénta, tinda en annan utging,
véanta, slicka den forsta utgangen, vénta, slicka den sista utgangen.

Avldsning av ingangarna 6 och 7

Ingangarna 6 och 7 kan anvindas till att motta signaler frain LEGO optosensor (optisk

avsOkare). Anslut en sensor till ingang 6.

For ett gult LEGO element forbi sensorns 6ppning. Ligg marke till, att den grona lampan
vid ingangan blinkar i takt med rorelsen. Ndr den grona lampan lyser, avldser datorn

virdet 1; ndr lampan dr slackt dr virdet 0.

Vi skall nu gora ett program, som skriver ut status 100 ganger fran ingang 6.

Mata in exempel 3:
Exempel 3A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT

20 NUM%=6

30 NO%=100

40 FOR X=1 TO NO%

50 GOSUB 13000: REM GETBIT
60 PRINT Y%

Initialiserar in- och utgéngar
Ingdngens nummer
Antal vixlingar

Himta status pa ingangen
Skriv ut status

70 NEXT X

80 END
Exempel 3B, COMAL 80 Kommentarer/forklaring
0010 init Initialiserar in- och utgangar
0020 antal:=100 Antal vixlingar
0030 FOR x:=1 TO antal DO
0040  PRINT getbit (6) Skriver ut status pa

ingang 6
0050 ENDFOR x
0060 END

Om fel uppstér, kontrolleras det inmatade exemplet och procedurerna/subrutinerna i bila-
ga A.

Kor programmet och kom ihédg att aktivera sensorn.

Prova med att ansluta en sensor till ingang 7 och skriva ut status.

Bygg en modell med motor, optosensor och rdkneskiva, t.ex. ett pariserhjul. Anslut mo-
torn till utgang 1 och sensorn till ingéng 6.

Riikneskivans grova indelning skall vinda in mot sensoroppningen.

I féljande exempel anviands sensorn till att rikna med.

Programmet rdaknar 24 vixlingar pa ingang 6.

I exempel 4 kan BASIC-programmet endast rdkna upp till 3 véxlingar per sekund. Skall
man rikna fortare, 4r man tvungen att anvidnda ett underprogram, som &r skrivet i
maskinkod.
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Exempel 4A, CBM 64 BASIC

Kommentarer/forklaring

10 GOSUB 10000: REM INIT
20 NO%=24
30 NUM%=6
40 GOSUB 13000: REM GETBIT
50 QST%=Y%
60 NUM%-=1
70 GOSUB 11000: REM BITON
80 NUM%=6
90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100
120 QST%=Y%
130 NEXT QI
140 NUM%=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Exempel 4B, COMAL 80

Initialiserar in- och utgangar
Antal vixlingar
Héamtar och lagrar status

} pa ingang 6

} Téander utging 1

Ingangens nummer

} Vintar till ingédngen byter
status
Lagra ny status

} Slacker utgang 1

Kommentarer/forklaring

0010 init

0020 biton (1)

0030 no:=24

0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6)

0060 REPEAT

0070  UNTIL getbit(6)<<>qst
0080 ENDFOR qi

0090 bitoff(1)

0100 END

Initialiserar in- och utgangar
Ténder utging 1
Antal vixlingar

Status pa ingang 6 lagras

} Vinta till ingéng 6 byter
status

Slacker utgang 1

Om fel uppstar, kontrolleras det inmatade exemplet och procedurerna/subrutinerna i bila-

ga A.

Gor ett program, ddr optosensorn ansluts till ingadng 7 och skall rdkna 12 vixlingar.
BASIC-programmet kan goras lite snabbare genom att man hoppar ver parameterkon-
trollen. I si fall skall radnumren i GOSUB-kommandot goras om till:

BITON: GOSUB 11020
BITOFF: GOSUB 12020
GETBIT: GOSUB 13020
WAIT: GOSUB 14020
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Felsokning

Kort felsokningsanvisning

Vid problem med interface och modeller, ir nedanstdende korta kontrollista ofta till-
rdcklig, for att man skall hitta felet.

3.
4.

5.

Den roda stoppknappen pa interfacet skall vara ute.

Datorkabeln skall vara korrekt monterad (i interface och dator), se ”Anslutning till
dator™.

Transformatorns stickkontakt skall vara korrekt monterad 1 interfacet.
Transformatorn skall vara ndtansluten (den réda lampan dver stoppknappen skall
lysa).

Fungerar utgangarna 0-5? (prova med ljussten)

Kontrollera vidare, att modellen dr korrekt ansluten och att det inte 4r nagot brott
pa ledningarna.
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Utvidgad felsokningsvigledning
En mera utforlig kontrollista foljer nedan.

Kontrollistan omfattar:

LEGO Interface

W N =

Uppstart
Utgéngar

1.
1.
1.
1.
2.
2.
2.
2. Ingangar

: Ingangar

WK -

A och nitanslutning

Stréom fran transformatorn
Konstantspanningsutgang

KONTROLLPROCEDURER:

1.0. Kontrollera ev. visuella defekter
1.1. Strom fran transformatorn

LEGO Interface A, kommunikation och funktion

OBS: Ingenting far vara anslutet till konstantspénning.

UTFOR

TEST

OM JA

OM NEJ

1. Nitanslut transfor-
matorn

2. Anslut transforma-
torn till Interface
A

2a. Lyser rod ljus-
diod vid kon-
stantspannings-
utgangen 6ver
stoppknappen?

Transformator OK

Undersok om det
finns nétspdnning

Prova transforma-
torn med annat in-
terface

Prova interfacet med
annan transformator

1.2. Konstantspanningsutgang

UTFOR

TEST

OM JA

OM NEJ

1. Anslut 1 st. ljus-
sten till konstant-
spanningsutgangen

la. Lyser ljusstenen?

Konstantspannings-
utgangen OK

Prova konstantspéin-
ningsutgdngen med
en annan ljussten

Prova med annan
LEGO ledning
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1.3.

Ingangar

Ingdngarna 6 och 7 testas var for sig.

UTFOR

TEST

OM JA

OM NEJ

1

. Anslut optosen-

sorn till ingangen

. For ett gult LEGO

element forbi sen-

. Blinkar den gro-

na ljusdioden vid

Ingéngen och sen-
sorn er OK

Prova med en annan
LEGO ledning

soréppningen ingéngen i takt .
med rorelsen? Prova ingangen med
en annan optosensor
Prova ingéngen med
ljussten (Utfor 3
m.fl.)
3. Tag bort sensorn’

4.

Anslut ljusstenen
till ingangen (for
att sdkra att Jjus-
stenen dr OK, pro-
vas den forst med
konstantspdnnings-
utgang)

. Lyser den grona

ljusdioden vid in-
gangen, nar ljus-
stenen ir anslu-
ten?

Fortsitt testen med
4b

Ingangen er defekt

. Ar den gréna

ljusdioden slickt,
ndr ingenting ar
anslutet?

Ingéngen er OK

Ingéngen er defekt
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2.1. Uppstart

UTFOR

TEST

OM JA

OM NEJ

1. Stéll upp, forbind
och anslut dator-
installationen en-
ligt fabrikantens
anvisningar

. SOrj for att datorn
ar slackt

. Anslut LEGO In-
terface A till dator
och transformator.
Stoppknappen
skall vara ute

. Nitanslut transfor-
matorn

. Tdnd datorinstal-
lationen och trans-
formatorn

Sa. Lyser samtliga
ljusdioder vid ut-
gangarna?

Ljusdioderne pa ut-
gangarna dr OK

Undersok om det
finns nitspanning

Undersok om
stoppknappen pa in-
terfacet ar ute

Undersok om alla
anslutningar ar kor-
rekt utforda

Prova med annat in-
terface

Prova med annan in-
terfacekabel

Prova med annan
datorinstallation

6. Mata in:
POKE 56579,63
POKE 56577,0

6a. Slicks samtliga
utgangar?

G4 vidare till avsnitt
2.2: utgangar

Prova med annan in-
terfacekabel

Prova med annat in-
terface

Prova med annan

datorinstallation
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2.2. Utgangar

POKE 56577,41

na vid utgéng 0,
3 och 5?

Mata in:
POKE 5657722

Lyser ljusdioder-
na vid utgang 1,
2 och 4?

Kommunikation till
utgangarna OK

UTFOR TEST OM JA OM NEJ
1. Genomfor 2.1.
uppstartprocedur
2. Mata in: 2a. Lyser ljusdioder- Prova med annan in-

terfacekabel

Prova med annat in-
terface

Prova med annan
datorinstallation

. Anslut LEGO 4,5

V DC motor till
utgang A, B och C
Utgangarna A, B,
C testas var for
sig

. Mata in:

POKE 56577,42

4a. Startar motorn?

Fortsitt testen

Prova med annan
LEGO ledning

Prova med annan
motor

Utgangen dr defekt

. Mata in:

POKE 56577,21

5a. Andrar motorn
varvriktning?

Utgangarna dr OK

Utgangen dr defekt

. Mata in:

POKE 56577,0
Motorn stannar
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2.3.

Ingangar

UTFOR

TEST

OM JA

OM NEJ

1

. Genomfor 2.1. upp-

startprocedur

. Genomfor 1.3. test av

ingéngarna

. Anslut en gul ljussten

till ingdng 6 och en
gul ljussten till ingang 7

Mata in:
PRINT PEEK (56577) AND 192

3a. Skrivs talet
192 ut pa
skdrmen?

G4 vidara i
testen

Prova ingangen med
en annan LEGO led-
ning

Prova med en annan
interfacekabel

Prova ingéngen med
ett annat interface

Prova med en annan
datorinstallation

. Tag bort ljusstenarna

fran ingang 6 och 7

Mata in:
PRINT PEEK (56577) AND 192

4a. Skrivs talet
0 ut pa
skdrmen?

Kabel och in-
gangar ir OK

Prova med en annan
interfacekabel

Prova ingéngen med
ett annat interface

Prova med en annan
datorinstallation
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Gebrauchshinweise
Dieser LEGO® Technic Artikel enthilt ein LEGO Interfacekabel zu den Computern
Commodore 64 und 128 und Gebrauchshinweise.

Um eine korrekte Verwendung sicherzustellen, wird folgendes
crldutert:
A AnschlieBen des LEGO Interface A.
B Hinweise zum direkten Ansprechen des LEGO Interface A in C64-BASIC
und in COMAL 80.
C Fehlersuche: bei Problemen mit dem Interface und den Modellen kann hier
nachgesehen werden.

AnschlieBen des LEGO Interface A

Das Interface wird folgendermaBen angeschlossen:

1. Der Computer wird ausgeschaltet, um mogliche Beschddigung zu vermeiden.
2. Das Interfacekdbel wird an den user-port des Computers angeschlossen (vgl.
Abb. 1).

Das Interfacekabel wird an das Interface angeschlossen (vgl. Abb. 2).

. Das Netzteil wird an das Interface angeschlossen (vgl. Abb. 2).

Das Netzteil wird an das Netz angeschlossen.

Der Computer wird eingeschaltet.

S w

Der rote Stop-Schalter auf dem Interface soll nicht gedriickt sein!

Hinweise zum direkten Ansprechen des LEGO Interface A in C64-BASIC und in
COMAL 80
Vorgehensschritte:
1. Das Herstellen der Datenverbindung vom Computer zum LEGO Interface A
2. Die Programmierung der Ausginge 0-5
3. Das Abfragen der Eingdnge 6 und 7

Das Herstellen der Datenverbindung vom Computer zum LEGO Interface A:
Zunichst miissen die Programmzeilen des Hilfsprogramms, s. Anhang A (Seite 73+74),
in den Computer eingegeben werden.
Fiir den weiteren Gebrauch ist es sinnvoll, das Hilfsprogramm auf einer Diskette oder
einer Kassette zu sichern. Ein Ausdruck mit einem Drucker erleichtert die Suche nach
eventuellen Eingabefehlern.
Das Hilfsprogramm besteht aus den folgenden fiinf Unterprogrammen:

1. init

2. biton

3. bitoff

4. getbit

5. wait
Das Unterprogramm init stellt die Datenverbindung zum Interface her. Hier sind keine
Parameter erforderlich. Dieses Unterprogramm muB in der ersten Zeile aller Programme
zur Steuerung von Modellen aufgerufen werden.
Das Unterprogramm biton schaltet einen Ausgang auf dem Interface ein. Die Nummer
des Ausgangs wird als Parameter iibergeben. Im BASIC Programm heift die Variable
zur Ubergabe des Parameters NUM%. Der Parameter mufl zwischen 0 und 5 liegen.
Das Unterprogramm bitoff schaltet einen Ausgang auf dem Interface aus. Fiir die Num-
mer des Ausgangs gilt das gleiche wie bei biton.
Das Unterprogramm getbit liest den Zustand eines Eingangs ab. Die Nummer des Ein-
gangs wird als Parameter iibergeben. Sie muBl 6 oder 7 sein. Im BASIC Programm heif3t
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die Variable zur Ubergabe dieses Parameters NUM%. Der Zustand des Eingangs wird
durch die Variable Y% wiedergegeben.

Das Unterprogramm wait wartet einige Sekunden. Die Zahl - die Wartezeit in Sekunden
- wird als Parameter iibergeben. Im BASIC Programm heif8t die Variable zur Ubergabe
des Parameters TIM%. Der Parameter muB3 positiv und kleiner als 32768 sein.

Fiir ein einwandfreies Funktionieren der C64-BASIC Programme muB sorgfaltig zwischen
den Programmvariablen und den Variablen zur Interfacesteuerung wie NUM%, Y% und
TIM% unterschieden werden.

Programmbeispiele zum Herstellen der Datenverbindung vom Computer zum LEGO
Interface A:

Die Datenverbindung zum LEGO Interface A wird durch das Eingeben des Programm-
beispiels in C64-BASIC bzw. COMAL 80 vorbereitet.

Beispiel C64 BASIC Kommentar/Erkléirung

10 GOSUB 10000: REM INIT Herstellung der Datenver-
bindung

20 END

Beispiel COMAL 80 Kommentar/Erklirung

0010 init Herstellung der Datenver-
bindung

0020 END

Mit der Tastenfolge "RUN” und der Taste <RETURN> werden die Programmbeispiele
gestartet. Die Kontrollampen an den Ausgidngen 0-5 erloschen. Jetzt ist der Computer
fiir die Dateniibertragung zum und vom Interface startbereit. Bei etwaigen Fehlern mufl
das eingegebene Programmbeispiel iiberpriift und eventuell die eingegebenen Unterpro-
gramme mit dem Anhang A verglichen werden.

Die Programmierung der Ausginge 0-5
Programmbeispiele in C64-BASIC bzw. in COMAL 80:

Beispiel C64 BASIC Kommentar/Erkléirung
10 GOSUB 10000: REM INIT Herstellung der Datenver-
bindung
20 NUM%=3 Schaltet den Ausgang 3 ein
30 GOSUB 11000: REM BITON
40 TIM%=4

50 GOSUB 14000: REM WAIT Wartet 4 Sekunden

60 NUM%=4
70 GOSUB 11000: REM BITON

)

)

: }

80 TIM%=2 }
|

}

}

Schaltet den Ausgang 4 ein

90 GOSUB 14000: REM WAIT Wattet 2 Sckunden

100 NUM%=3

110 GOSUB 12000: REM BITOFF
120 TIM%=2

130 GOSUB 14000: REM WAIT
140 NUM%=4

150 GOSUB 12000: REM BITOFF
160 END

Schaltet den Ausgang 3 aus
Wartet 2 Sekunden

Schaltet den Ausgang 4 aus

64



Beispiel COMAL 80 Kommentar/Erklirung

0010 init Herstellung der Datenver-
bindung

0020 biton (3) Schaltet den Ausgang 3 ein

0030 wait (4) Wartet 4 Sekunden

0040 biton (4) Schaltet den Ausgang 4 ein

0050 wait (2) Wartet 2 Sekunden

0060 bitoff (3) Schaltet den Ausgang 3 aus

0070 wait (2) Wartet 2 Sekunden

0080 bitoff (4) Schaltet den Ausgang 4 aus

0090 END

Bei etwaigen Fehlern mufB3 das eingegebene Programmbeispiel iiberpruft und eventuell
die eingegebenen Unterprogramme mit dem Anhang A verglichen werden.

Wichtiger Hinweis: Die Unterprogramme “biton”/”bitoff” k6nnen Ausginge einzeln ein-/
ausschalten, ohne den Zustand der anderen Ausgidnge zu beeinflussen.

Beispiel einer Anweisungsfolge:

Einen Ausgang einschalten, warten, einen anderen Ausgang einschalten, warten, den er-
sten Ausgang ausschalten, warten und den zweiten Ausgang ausschalten.

Das Abfragen der Einginge 6 und 7

Mit den Eingdngen 6 und 7 kdonnen Signale vom LEGO Optosensor aufgenommen wer-
den.

Der Optosensor wird an Eingang 6 angeschlossen. Wenn ein gelber LEGO Stein dicht
vor der ovalen Offnung des Optosensors hin- und herbewegt wird, blinkt die griine Kon-
trollampe am Eingang gleichzeitig mit der Bewegung. Jedesmal, wenn die griine Kontrol-
lampe aufleuchtet, zeigt der Computer bei einem geeigneten Programm den Wert 1 an,
wenn die griine Lampe erlischt, wird der Wert 0 angezeigt.

Ein Beispielprogramm in C64-BASIC bzw. COMAL 80, das 100 mal den Zustand des
Eingangs 6 anzeigt:

Beispiel C64 BASIC Kommentar/Erklirung
10 GOSUB 10000: REM INIT Herstellung der Datenver-
bindung
20 NUM%=6 Nummer des Eingangs
30 NO%=100 Zahl der Durchldufe
40 FOR X=1 TO NO%
50 GOSUB 13000: REM GETBIT Ermittelt den Zustand des
Eingangs 6
60 PRINT Y% Zeigt den Zustand an
70 NEXT X
80 END
Beispiel COMAL 80 Kommentar/Erklirung
0010 init Herstellung der Datenver-
bindung
0020 zahl:=100 Zahl der Durchlédufe
0030 FOR x:=1 TO zahl DO
0040  PRINT getbit (6) Ermittelt und zeigt den Zu-
0050 ENDFOR x stand des Eingangs 6 an
0060 END
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Bei etwaigen Fehlern muf3 das eingegebene Programmbeispiel iiberpriift und eventuell
die eingegebenen Unterprogramme mit dem Anhang A verglichen werden.

Wihrend des Programmablaufs muB der Sensor 100 mal z.B. in der oben beschriebenen
Weise aktiviert werden.

Ein Beispiel zu einem LEGO Modell:

Vorlage: Ein Modell mit einem Motor, Optosensor und einer Zéhlscheibe, z.B. ein Rie-
senrad. Der Motor wird an den Ausgang 1, und der Optosensor an den Eingang 6 ange-
schlossen. .

Die Grobeinteilung der Zihlscheibe soll zur ovalen Offnung des Sensors hin gerichtet sein.
Bei dem folgenden Beispiel wird der Optosensor zum Zihlen verwendet.

Das Programm zihlt 24 Wechsel der Hell-Dunkel-Segmente der Zihlscheibe, also 24
Wechsel des Zustandes am Eingang 6.

In den folgenden Programmbeispielen in C64-BASIC bzw. COMAL 80 kann das BASIC
Programm nur bis zu 3 Wechsel pro Sekunde zdhlen. Falls schneller gezihlt werden
soll, muB ein Unterprogramm benutzt werden, das im Maschinenkode geschrieben ist.

Beispiel C64 BASIC Kommentar/Erklirung
10 GOSUB 10000: REM INIT Herstellung der Datenver-
bindung
20 NO%=24 Anzahl der Wechsel
30 NUM%=6 v Ermittelt und speichert den
40 GOSUB 13000: REM GETBIT } Startzustand des Eingangs
50 QST%=Y% 6
60 NUM%-=1 :
70 GOSUB 11000: REM BITON } Sehaltet den Ausgang 1 in
80 NUM%=6 Nummer des Eingangs
90 FOR QI=1 TO NO%
100 GOSUB 13000: REM GETBIT } Wartet, bis der Eingang 6
110 IF Y%=QST% THEN GOTO 100 umgeschaltet wird
120 QST%=Y% Zwischenspeicherung des
Zustandes
130 NEXT QI
140 NUM%-=1
150 GOSUB 12000: REM BITOFF } Schaltet den Ausgang ! aus
160 END
Beispiel COMAL 80 Kommentar/Erklirung
0010 init Herstellung der Datenver-
bindung
0020 biton (1) Schaltet den Ausgang 1 ein
0030 no:=24 Anzahl der Wechsel
0040 FOR qi:=1 TO no DO
0050  gst:=getbit (6) Zwischenspeicherung des
Zustandes
0060 REPEAT } Wartet, bis Eingang 6 um-
0070  UNTIL getbit(6)<<>qst schaltet
0080 ENDFOR qi
0090 bitoff(1) Schaltet den Ausgang 1 aus
0100 END
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Bei etwaigen Fehlern muB3 das eingegebene Programmbeispiel iiberpriift und eventuell
die eingegebenen Unterprogramme mit dem Anhang A verglichen werden.
Das BASIC Programm kann etwas beschleunigt werden, indem die Parameterkontrolle
ibersprungen wird. Die Zeilennummern bei den GOSUB-Anweisungen miissen dann je-
weils folgendermaBen gedndert werden:

BITON: GOSUB 11020

BITOFF:  GOSUB 12020

GETBIT: GOSUB 13020

WAIT: GOSUB 14020

Fehlersuche
Anleitung zur schnellen Fehlersuche

Bei Problemen mit dem Interface und den Modellen wird die folgende kurze Checkliste
zum Erkennen von Fehlern in den meisten Fillen ausreichen:

1. Der rote Stop-Schalter auf dem Interface soll nicht gedriickt sein.

2. Das Interfacekabel muf3 korrekt am Interface und am Computer angebracht sein,
vgl. ”AnschlieBen des Interface”.

3. Der Stecker des Netzteils mufl korrekt am Interface angebracht sein.

4. Das Netzteil muB3 am Netz angeschlossen sein (die rote Kontrollampe iiber dem

Stop-Schalter muB leuchten). .

Funktionieren die Ausgéinge 0-5? (Uberpriifung mit einem LEGO Leuchtstein)

Ist das Modell korrekt angeschlossen?

Sind alle AnschluBBkabel in Ordnung?

~N N
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Erweiterte Anleitung zur Fehlersuche:
Nachfolgend eine ausfiihrliche Checkliste. Sie umfaBt folgende Teile:
LEGO Interface A und Netzanschluf3

Test der Spannungsversorgung vom Netzteil
Test des Permanentausganges des Interface
Test der Eingédnge des Interface

Wi =

LEGO Interface A, Dateniibertragung

Start
Schalten der Ausginge
Abfragen der Eingéinge

(Ol SN S} [} —_—— —

w =

CHECKVERFAHREN:

1.0 Untersuchung auf visuelle Defekte
1.1 Test der Spannungsversorgung vom Netzteil

ACHTUNG: Bei diesem Test soll der Permanentausgang des Interface (iiber dem Stop-
Schalter) nicht belegt sein.

AKTION

TEST

WENN JA

WENN NEIN

1. AnschluB des
Netzteils an das
Interface A

2. AnschluB3 des
Netzteils an das
Netz

2a. Leuchtet die rote
Kontrollampe
iiber dem Stop-
Schalter?

Das Netzteil ist in
Ordnung

Ist das Netzteil mit
dem Netz verbun-
den?

Test des Netzteils
mit einem anderen
Interface

Test des Interface
mit einem anderen
Netzteil

1.2. Test des Permanentausganges des Interface

ACTION

TEST

WENN JA

WENN NEIN

1. Ein LEGO
Leuchtstein wird
an den Perma-
nentausgang ange-
schlossen

la. Leuchtet der
Leuchtstein?

Der Permanentaus-
gang ist in Ordnung

Test des Permanent-
ausganges mit einem
anderen Leuchtstein

Test mit einem an-
deren LEGO An-
schluBkabel
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1.3. Test der Eingiinge des Interface
Testverfahren fiir die Eingdnge 6 und 7. Die Einginge miissen einzelnd getestet werden.

AKTION

TEST

WENN JA

WENN NEIN

1.

Der Optosensor
wird an den Ein-
gang angeschlossen

. Ein gelber LEGO

Stein wird dicht
vor der ovalen
Offnung des Opto-

2a.

Blinkt die griine
Eingangskontrol-
lampe gleichzeitig
mit der Hin- und

Der Eingang und der

Optosensor sind in
Ordnung

Test mit einem an-
deren LEGO An-
schluBkabel

wird an den Ein-
gang angeschlos-
sen. Der Leucht-
stein muf} in Ord-
nung sein. Dieses
kann mit Hilfe des
Permanentausgan-
ges getestet wer-
den

ne Eingangskon-
trollampe beim
AnschluB3 des
Leuchtsteins?

sensors hin- und Herbewegung? Test des Eingangs
herbewegt mit einem anderen
Optosensor
Test des Eingangs
mit einem Leucht-
stein (siche Aktion
4)
3. Entferne den Op-
tosensor
4. Ein Leuchtstein 4a. Leuchtet die grii- |Weiter: Aktion 4b Der Eingang ist de-

fekt

. Erlischt die griine

Eingangskontrol-
lampe beim Ent-
fernen des
Leuchtsteins?

Der Eingang ist in
Ordnung

Der Eingang ist de-
fekt
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2.1.

Start

AKTION

TEST

WENN JA

WENN NEIN

1

. Der Computer

wird gemil den
Anleitungen des
Herstellers aufge-
stellt und ange-
schlossen

. Der Computer

mufB} abgeschaltet
sein

. Das LEGO Inter-

face A wird an
den Computer an-
geschlossen. Das
Netzteil wird an
das Interface ange-
schlossen.

Der Stop-Schalter
auf dem Interface
darf nicht ge-
driickt sein

. Das Netzteil wird

an das Netz ange-
schlossen

. Der Computer

wird eingeschaltet

5a. Leuchten simtli-
che roten Kon-
trollampen an
den Ausgédngen?

Die Kontrollampen
an den Ausgidngen
sind in Ordnung

Ist das Netzteil mit
dem Netz verbun-
den? ‘

Test, ob der Stop-
Schalter am Interface
gedriickt ist. Er soll
nicht gedriickt sein

Test, ob alle An-
schliisse korrekt sind

Wenn vorhanden:
Test mit einem an-
deren Interface

Test mit einem an-
deren Interfacekabel

Test mit einem an-
deren Computer
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6. Eingabe und Aus-
fithrung der An-

6a. Werden alle Aus-
gidnge ausgeschal-

Weiter Abschnitt
2.2.: »Schalten der

Wenn vorhanden:
Test mit einem an-

weisungen: tet? Ausginge« deren Interfacekabel
POKE 56579,63 ..
POKE 56577,0 Test mit einem an-
deren Interface
Test mit einem an-
deren Computer
2.2. Schalten der Ausginge
AKTION TEST WENN JA WENN NEIN

1. Startverfahren wie
unter Abschnitt
2.1. »Start« be-
schrieben

2. Eingabe und Aus-
fihrung der An-
weisung:

POKE 56577,41

2a. Leuchten die
Kontrollampen
an den Aus-
giangen 0, 3 und
5 auf?

Eingabe und Aus-
fiilhrung der An-
weisung;:

POKE 56577,22

Leuchten die
Kontrollampen an
den Ausgingen 1,
2 und 4 auf?

Dateniibertragung zu
den Ausgidngen ist in
Ordnung

Wenn vorhanden:
Test mit einem an-
deren Interfacekabel

Wenn vorhanden:
Test mit einem an-
deren Interface

Test mit einem an-
deren Computer

3. Die Ausginge A,
B, C werden jeder
fiir sich mit einem
LEGO 4,5 V DC
Motor getestet

4. Eingabe und Aus-
fiihrung der An-
weisung:

POKE 56577,42

4a. Startet der Mo-
tor, wenn er mit
den Ausgingen
A, B oder C ver-
bunden wird?

Weiter: Aktion 5

Test mit einem an-
deren LEGO An-
schluBkabel

Test mit einem an-
deren LEGO Motor

Ausgang defekt

5. Eingabe und Aus-
fihrung der An-
weisung:

POKE 56577,21

5a. Andert der Mo-
tor die Drehrich-
tung?

Die Ausgidnge sind
in Ordnung

Ausgang defekt

6. Eingabe und Aus-
fiilhrung der An-
weisung:

POKE 56577,0
Der Motor wird
ausgeschaltet
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2.3. Abfrage der Einginge

AKTION TEST WENN JA WENN NEIN
1. Startverfahren wie
unter Abschnitt 2.1.
»Start« beschrieben
2. Test der einginge wie
unter Abschnitt 1.3.
»Test der Eingidnge
des Interface« be-
schrieben
3. Ein LEGO Leuchtstein Test mit anderen
wird an den Eingang 6 LEGO AnschluBka-
und ein LEGO Leucht- beln
stein an den Eingang
7 angeschlossen Wenn vorhanden:
Test mit einem an-
deren Interfacekabel
Eingabe und Ausfiihrung 3a. Erscheint |Weiter: Ak- Test mit einem an-
der Anweisung: .~ die Zahl [tion 4 deren Interface
PRINT PEEK (56577) AND 192 192 auf L.
dem Bild- Test mit einem an-
schirm? deren Computer

. Die Leuchtsteine werden

von den Eingéngen 6 und 7
entfernt

Eingabe und Ausfiih-
rung der Anweisung:
PRINT PEEK (56577) AND 192

4a. Erscheint
die Zahl 0
auf dem
Bild-
schirm?

Die AnschluB3-
kabel und die
Eingédnge sind
in Ordnung

Wenn vorhanden:
Test mit einem an-
deren Interfacekabel

Test mit einem an-
deren Interface

Test mit einem an-
deren Computer
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COMAL 80

8000

8010 // end of user program space

8020 END

8030

8040 PROC init

8050  portb:=56577

8060  POKE 56579,63

8070  POKE portb,0

8080 ENDPROC init

8090

8100 PROC biton(num)

8110  IF num<0 OR num>5 THEN errhand(1)

8120  POKE portb,24num BITOR PEEK(portb)

8130 ENDPROC biton

8140 ’

8150 PROC bitoff(num)

8160  IF num<0 OR num>5 THEN errhand(1)

8170  POKE portb,PEEK(portb) BITAND (255-24num)
8180 ENDPROC bitoff

8190

8200 FUNC getbit(num)

8210  IF num<>6 AND num<>7 THEN errhand(2)
8220 RETURN (PEEK(portb) BITAND 24num)=24num
8230 ENDFUNC getbit

8240

8250 PROC wait(tim)

8260 IF tim<<0 THEN errhand(3)

8270 qt:=TIME+tim*60

8280  REPEAT

8290  UNTIL TIME>qt

8300 ENDPROC wait

8310

8320 PROC errhand(erc)

8330 IF erc=1 THEN PRINT “outputbits must be between 0 and 5”
8340 IF erc=2 THEN PRINT "inputbits must be 6 or 7”
8350 IF erc=3 THEN PRINT ”waittime must be positive”
8360 END

8370 ENDPROC errhand

CBM 64 BASIC

1 REM INIT LINE 10000
2 REM BITON LINE 11000
3 REM BITOFF LINE 12000
4 REM GETBIT LINE 13000
5 REM WAIT LINE 14000
6 REM ERRORHANDLING LINE 20000
9940 END
9950 REM
9960 REM
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9970 REM INIT
9980 REM
9990 REM
10000 P=56577

10010 POKE 56579,63
10020 POKE P,0
10030 RETURN
10950 REM
10960 REM
10970 REM BITON  PAR:NUM%
10980 REM
10990 REM
11000 IF NUM%>=0 AND NUM%<6 THEN GOTO 11020
11010 ERC=1:GOTO 20000

11020 POKE P,(2ANUM% OR PEEK(P))

11030 RETURN

11950 REM
11960 REM
11970 REM BITOFF  PAR:NUM%
11980 REM
11990 REM
12000 IF NUM%>=0 AND NUM%<6 THEN GOTO 12020
12010 ERC=1:GOTO 20000 ‘

12020 POKE P,PEEK(P) AND (255-24NUM%)

12030 RETURN

12950 REM
12960 REM
12970 REM GETBIT  PAR:NUM%
12980 REM
12990 REM
13000 IF NUM%=6 OR NUM%=7 THEN GOTO 13020
13010 ERC=2:GOTO 20000

13020 Y%=ABS((PEEK(P) AND 2ANUM?%)=24NUM%)
13030 RETURN

13950 REM
13960 REM
13970 REM WAIT  PAR:TIM%
13980 REM
13990 REM
14000 IF TIM%>=0 THEN GOTO 14020
14010 ERC=3:GOTO 20000

14020 QT=TIME+(TIM%#*60)

14030 IF QT>TIME THEN GOTO 14030
14040 RETURN

19950 REM
19960 REM
19970 REM ERRORHANDLING
19980 REM
19990 REM
20000 PRINT:PRINT”"PARAMETER ERROR”

20010 IF ERC=1 THEN PRINT "OUTPUTBITS MUST BE BETWEEN 0 AND 5"
20020 IF ERC=2 THEN PRINT "INPUTBITS MUST BE 6 OR 7"

20030 IF ERC=3 THEN PRINT "WAITTIME MUST BE POSITIVE"

20040 END
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