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11.a Einführung.a Einführung

Lernziele:

1. Probleme erkennen und lösen
Bau einer Maschine nach Vorgaben einer einfachen 
Aufgabenstellung 
à Erläuterung der Funktionsweise einiger Aktoren & Sensoren und deren 
Verwendungen mit dem AKSEN-Board 
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11.a Einführung.a Einführung

Lernziele:

1. Probleme erkennen und lösen
Bau einer Maschine nach Vorgaben einer einfachen 
Aufgabenstellung 
à Erläuterung der Funktionsweise einiger Aktoren & Sensoren und deren 
Verwendungen mit dem AKSEN-Board

2. algorithmisches Denken und Kreativität
Umsetzung eines Programms, das der Maschine unter 
Verwendung zuvor gewählter Sensoren & Aktoren die gewünschte 
Funktionsweise einhaucht 
à Vermittlung grundlegender Kenntnissen in der Programmiersprache C 
(Variablen, Kontrollstrukturen, Funktionen) 
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11.b AKSEN.b AKSEN--BoardBoard

Wissenswertes:

• Name bildet sich aus 
AKtoren und SENsoren

• Eigenentwicklung der FHB

Ausstattung:

• 8-bit-Mikroprozessor C515 von Siemens
• serielle Schnittstelle
• 16 analoge und 16 digitale Sensorports
• diverse Elektronik zur Steuerung von Motoren, Servos, LED, LCD, usw.

66 / 22/ 22



11.c .c AktorenAktoren & Sensoren& Sensoren
Aktoren:

Wandeln Energie in Bewegung, Licht oder andere Ausgabegrößen um.

Beispiele:
• Motoren und Getriebe
• Servo-Motoren
• Glühlämpchen, Infrarotsender, etc.

Sensoren:

Messen physikalische Größen und wandeln diese in elektrische Signale um.

Beispiele:
• Mikroschalter (Berührung)
• Fotosensoren (sichtbares Licht)
• Infrarotempfänger (infrarote Signale oder Entfernungen)
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2.2.a Aufgabenüberblicka Aufgabenüberblick
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Unsichtbare 
Lichtschranke

Signalstrecke Entfernungs-
messer

lichtabhängiger
Entfernungs-

messer

Fingerfolger Programmier-
barer Blinker

Binärzähler Anzeige 
DIP-Schalter

Fußball-
Schussanlage

Fliegenklatsche Schwarz-Weiß
Anzeiger

Sortierer

Die Maschine Schreibmaschine Fernsteuerung Unsichtbares
Gaspedal



2.2.b Eine Maschine entstehtb Eine Maschine entsteht

Erst das Kinde im Mann…

... und dann, das Programm à
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22.b Eine Maschine entsteht (Programm).b Eine Maschine entsteht (Programm)

1. programmieren / editieren

2. compilieren

3. auf AKSEN-Board übertragen

bei fehlerhaftem
Programmverhalten
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22.b Eine Maschine entsteht (Programm).b Eine Maschine entsteht (Programm)

1. programmieren / editieren
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22.b Eine Maschine entsteht (Programm).b Eine Maschine entsteht (Programm)

2. compilieren
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22.b Eine Maschine entsteht (Programm).b Eine Maschine entsteht (Programm)

3. auf AKSEN-Board übertragen
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2.2.c Projektvorstellung: „Lichtschranke“c Projektvorstellung: „Lichtschranke“

Aufgabe: Bauen Sie eine mindestens 15cm lange unsichtbare
Lichtschranke und zeigen Sie Unterbrechungen an.

Problemstellung:
1. IR-Sender/Empfänger vor Fremdlicht schützen, sonst keine 

saubere Auslösung
2. Bestimmung Sensorwertebereich einer aktiven Unterbrechung
3. Unterbrechungsbehandlung muss entsprechend 

wieder gestoppt werden

Lösung:
1. Empfänger wurde versenkt eingebaut, um das Sehfeld 

einzuschränken
2. Probeläufe liefern Wertebereiche für Unterbrechung 
3. Mit Hilfe von Fallunterscheidung 
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2.2.c Projektvorstellung: „Lichtschranke“c Projektvorstellung: „Lichtschranke“

Aufgabe: Bauen Sie eine mindestens 15cm lange unsichtbare
Lichtschranke und zeigen Sie Unterbrechungen an.

Die Maschine:

1 x AKSEN-Board

Aktoren:
1 x Piepser 
1 x Infrarot-Diode

Sensoren:
1 x IR-Empfänger
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2.2.c Projektvorstellung: „Lichtschranke“c Projektvorstellung: „Lichtschranke“
Struktogramm:
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2.2.d Projektvorstellung: „Fingerfolger“d Projektvorstellung: „Fingerfolger“

Aufgabe: Ein Servomotor trägt einen Kopf, der einen Finger in 
ca. 10cm Entfernung hin und her folgt. 

Problemstellung:
1. dem Finger (Reflektor) in die richtige Richtung folgen
2. Reflektionstärke des infraroten Lichts von der Umgebungshelligkeit 

unabhängig messen und auswerten

Lösung:
1. Zwei Sensorenpaare als „Augen“ à in welche Richtung bewegt 

sich der Finger?
2. Doppelte Messung der Reflektion: einmal mit und einmal ohne 

zusätzlichem IR-Licht durch die Diode à durch Subtraktion 
entsteht der eigentliche Wert
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2.2.d Projektvorstellung: „Fingerfolger“d Projektvorstellung: „Fingerfolger“

Aufgabe: Ein Servomotor trägt einen Kopf, der einen Finger in 
ca. 10cm Entfernung hin und her folgt. 

Die Maschine:

1 x AKSEN-Board

Aktoren:
2 x Infrarot-Diode 
1 x Servo-Motor 

Sensoren:
2 x IR-Empfänger
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2.2.d Projektvorstellung: „Fingerfolger“d Projektvorstellung: „Fingerfolger“
Struktogramm:
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3. 3. FazitFazit

2222 / 22/ 22

Vielen Dank für eure Aufmerksamkeit! ;-)


