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Bauen Sie mit CHIP einen Schachrobote
Ihr Computer kann dann, mit Extre- i
mitéiten versehen, eigenhiindig seine o
Ziige ausfiihren. Mit Bauteilen aus dem ([T} \
Spielwarengeschiift konnen Sie einen raf- '\ ‘Q\
finierten Schachkran aufbauen. \—- e
NS g

Selbstbau:Schach dem Kran
Bauanleitung fir einen Schachroboter

(Quelle:www.chip.de/- Computermagazin Childr. 12 - Dezember 1980(photo copyright © byvww.schaakcomuters.nlj (600 dpi)



http://www.chip.de/
http://www.schaakcomputers.nl/

Einen Computer mit der nétigen Pro-
grammkassette zum Schachspiel zu be-
wegen, ist kein Problem. Allerdings
denkt der Computer nur in Zahlen und
Buchstaben. Bestenfalls ist erin der Lage,
ein Schachbrett graphisch darzustellen.
Das richtige Spielgefiihl und die nétige
Ubersicht liefert aber nur ein echtes
Brett mit Spielsteinen. Um einem Com-
puter Zugriff auf ein real bestehendes
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Spielfeld zu geben, soll ein Arm oder
Kran gebaut werden, der vom Computer
gesteuert, die entsprechenden Schachfi-
guren greift und an ihre neue Position
setzt.

Dazu ist eine Riickkopplung vom Kran
zum Computer erforderlich, damit-die
Position des Greifers iiber dem Schach-
brett ermittelt werden kann.

AuBerdem muB ein Greifer konstruiert

werden, der auch Figuren greifen kann,
die nicht exakt in der Mitte eines Feldes
stehen. Diese beiden Probleme sind nicht
uniiberwindbar, denn ein Computer eig-
net sich von Haus aus gut fiir Zwecke der
Steuerungs- und Regeltechnik. Als Bau-
material 148t sich das mechanisch zuver-
liassige Fischer-Technik-System verwen-
den, das sich schon einen festen Platz
nicht nur im Kinderzimmer erobert hat.

AIM 65
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Losungsansétze

Der erste Gedanke, der jedem Schachro-
boterkonstrukteur kommen kénnte:
Man baut eine Hand nach menschlichem
Vorbild, die durch eine Riickkopplung
iiber eine Videokamera gesteuert wird.
Bei niherer Betrachtung wird man aber
feststellen, wie frei beweglich die
menschliche Hand doch ist und wie ge-
nau das menschliche Auge zum Beispiel
Gegenstiande wie Schachfiguren fixieren
kann. Diese Mdglichkeit zu realisieren
wire also in Anbetracht des einfachen
Aufbaus eines Schachbrettes unnétig
aufwendig.

Die zweite Idee wire vielleicht ein Kran,
der in der Art zu konstruieren wire wie
ein normaler Baustellenbagger. Hierbei
wiirde allerdings das Problem der Dre-
hung auftreten, denn in den FuB des Kra-
nes miite ein Potentiometer eingebaut
werden, welches als Riickmeldung an
den Computer an einen Analog-/Digital-
Wandler angeschlossen werden miiBte.
Ebenso wire die Verbindung des Grei-
fers mit dem Kran iiber ein Seil duBerst
unzuverléssig. Die Software fiir die An-
steuerung miite auBerdem die Riick-
meldung des Drehwinkels und der Lénge
des Auslegers, die ja in dieser Form als
Polarkoordinaten angesehen werden
kénnen, in die rechtwinkligen Koordina-
ten des Schachbrettes umrechnen. All
das ist kompliziert und soll deshalb auch
nicht realisiert werden.

... und eine einfache Losung

Der minimalste Aufwand bei maximalem
Erfolg, ist ein Prinzip, dessen sich auch
die schachspielenden Computer bedie-
nen. Die Losung, wie sie bei CHIP ver-
wendet wird, stellt einen Portalkran mit
einem fest montierten Greifer dar. Die-
ser Kran fihrt als Ganzes auf einer
Schiene entlang, die an der dem Spieler
gegeniiberliegenden Seite des Schach-
brettes liegt (Bild S. 92). Der Kran beti-
tigt jedesmal, wenn er an einem Feld vor-
beifihrt, einen Taster,um dem Computer
mitzuteilen ,ich befinde mich am nich-
sten Feld“. Ist das geforderte Feld er-
reicht, gibt der Computer seinerseits ei-
nen Haltebefehl an den Motor. In einem
Koordinatensystem stellt diese Schiene
sozusagen die X-Achse dar, auf welcher
die Werte A bis I eingestellt werden koén-
nen. Es muB bis I ,gezéhlt“ werden kén-
nen, denn der Greifer braucht ja auch
eine Ruhestellung, in der er nicht die
Sicht des Spielers behindert und unter
welcher der Kasten fiir die Figuren ste-
hen sollte.

Die Nummer des Feldes (1 bis 8) wird
von der Laufkatze mit dem Greifer nach

Motor und Ta-
stenkontakt an
der Grund-
schiene. Der
Kontakt wird
gerade durch
die vorstehende
Lasche betitigt

dem selben Prinzip angesteuert. Der
Ausleger entspricht quasi der Y-Achse.
Die Ruhestellung auf dem Ausleger ist
auf Feld 14 festgelegt.

Ist nun die vorausgegebene Position er-
reicht, dann soll der Greifer in ge6ffne-
tem Zustand herabfahren, die Figur grei-
fen und wieder hochfahren. Dann wird
die neue Position angegeben, der Kran
filhrt den Zug aus und setzt die Figur
wieder ab. Hierbei sind zweierlei Dinge
zu beachten: Erstens muB3 der Computer
feststellen, ob eine Figur geschlagen
wird, gegebenenfalls diese entfernen und
dann erst den Zug ausfiihren, und
zweitens miissen die Zeitschleifen fiir
Greifer-Auf- und Abbewegungen so di-
mensioniert sein, daB die zweitgroBte
Figur im ungiinstigsten Fall auch ganz
sicher iiber die groBte hinweggehoben
werden kann.

Der Aufbau ist nicht schwer

Eigentlich ist der Aufbau des Krans rela-
tiv unproblematisch. Erste Schwierigkei-
ten werden sich beim Greifen einer oben
ebenen Figur einstellen. Beim Turm zum
Beispiel kann der Greifer, anstatt um die
Figur herum zu greifen, auf der Oberseite
aufsetzen und nicht richtig fassen. Aus
diesem Grunde muB an dem starren
Greiferteil eine Papplasche mit Klebe-
streifen befestigt werden, welche die Fi-
gur ein wenig zurechtriickt. Eine nicht zu
Fischer-Technik gehérende Messing-
stange wird zur Unterstiitzung des Grei-
fers verwendet. Diese Stange hat einen
Durchmesser von 4 mm und ist in jedem
Modellbaugeschift erhiltlich.

Der Abstand der Bausteine, die die Ta-
ster betétigen, ist von der Breite der ein-
zelnen Brettfelder abhingig und kann
auf jedes beliebige Brett eingestellt wer-
den. Richten Sie sich beim Aufbau nach
den Fotos.

Weil die duBeren Rider des Auslegers
nicht angetrieben werden, ist es unver-
meidlich, daB der Arm bei der Ansteue-

rung eines Feldes einen gewissen Nach-
lauf hat und so nie genau einen Winkel
von 90° zu der Grundschiene einnehmer
kann. Dies macht sich natiirlich bei de _
weiter auBen liegenden Feldern stark
bemerkbar. Abhilfe wird hier mit dem
Programm geschaffen: Alle Felder wer-
den, mit oder ohne Figur, von der selben
Seite angesteuert.

Die Hardware

Um die Motoren, die den Kran bewegen,
ansteuern zu kénnen, muB der Ausgangs-
pegel eines Computer Ein-/Ausgabe-
Bausteins etwas angehoben werden.
Dies laBt sich entweder mit den ebenfalls
von Fischer-Technik angebotenen Re-
lais-Bausteinen oder billiger mit einer auf
Veroboard aufgebauten Schaltkarte be-
werkstelligen (siehe Schaltbild). Mit ei-
nem 4 bit breiten Ausgang aus dem Com-
puter lassen sich mit vier Relais alle er-
forderlichen Funktionen ausfiihren. Die
ersten beiden Relais bestimmen, ob ei
Motor ein- oder ausgeschaltet ist und ob
er vorwirts oder riickwirts laufen soll.
Kelais drei und vier steuern binir deko-
diert einen der vier Motoren an. Die zwei
Taster bendtigen keine weitern Bauteile,
denn sie konnen direkt an Masse (—) und
den Eingang des Computers angeschlos-
sen werden. Bei den Original Fischer-
Technik-Tastern muB der Arbeitskon-
takt verwendet werden.

Die Software

Das Programm (im Programmservice)
ist fiirden AIM 65 geschrieben und bens-
tigt etwa 4,5-KB-Speicher. Die angege-
bene Adresse 40963 ist das Datenrich-
tungsregister fiir den Ausgangs-/Ein-
gangs-Port A; der Wert 15 gibt an, daB
die ersten 4 bit des Ports als Ausgang und
die letzten 4 bit als Eingang verwendet
werden sollen. Die Adresse 0 = 43961 ist
das Datenregister selbst. Mit diesen Da-
ten miiBte es jedem Besitzer eines Com-
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puters mit Microsoft-Basic moglich sein,
unter Kenntnis der spezifischen Ein-/
Ausgabe-Adressen das Programm fiir
seinen eigenen Computer umzuschrei-
ben. Eine andere Applikation fiir einen
Apple II in Kombination mit einem Sar-
gon-Schachprogramm ist bereits eben-
falls realisiert und wird in einer der nich-

Der

Der Greifermechanismus:
obere Motor macht iiber die ge-
lochte Schubstange den Greifer auf
und zu. Der untere Motor fiahrt den
Mechanismus als Ganzen herab
und hinauf

sten Ausgaben von CHIP erscheinen.
Die Bedienungsanleitung fiir das Pro-
tamm 148t sich aus dem Listing entneh-
men; zur Einstellung und zum Test des
Krans 148t sich eine direkte Ansteuerung
durch die entsprechenden Tastendriicke
(zum Beispiel vorwirts = V) vorneh-
men. Nach Driicken der Zwischenraum-
taste springt das Programm in den Zug-
modus; wird der String ,spiel” eingege-
ben, wird eine Beispielpartie aus einem
Schach-Lehrbuch nachgespielt. Soll eine
Figur geschlagen werden, miissen zwei
Ziige angegeben werden, namlich...
nach ,ex“ und der eigentliche Zug.

Die Ausbauméglichkeiten

Der Sinn der Sache geht iiber die Ver-
wendung als Schachkran hinaus. Man
kann zum Beispiel sehr viele Taster auf
den beiden Schienen anbringen. Die Mo-
toren miissen ja nicht unbedingt
Schwachstrommotoren mit 12 V Be-
triebsspannung sein. Also kann man die-
ses Prinzip mit einem abgewandelten
Programm doch auch fiir andere Steue-

rungen, zum Beispiel fiir einen Lagerhal-
lenkran verwenden. Hier hort das Spiel
auf, die Industrieelektronik fingt an. Ein
weiterer Schritt wire es, die Laufkatze
und den Ausleger mit Schleifern an ei-
nem Konstantan(Widerstands)draht zu
versechen und den augenblicklichen
Standort mit einem Analog-/Digital-

Wandler festzustellen. Dies kénnte man,
wie bereits erwéhnt, auch bei einem
Drehkran bewerkstelligen, der unter
Umstédnden fiir einige Problemstellun-
gen giinstiger geeignet wire. Viele wei-
tere Moglichkeiten stehen jedem Com-
puterbastler offen, die Grenze ist die
Phantasie. Michael Dettmer
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Der Schaltplan: Mit 4 bit aus dem User-Port des AIM 65 kann der ganze
Ablauf gesteuert werden. Mit zwei , Input-Bits” bestimmt der Computer
die X-Y-Position des Kranes. Das Programm finden Sie auf S. 37
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Das Programm zum Schachkran-Roboter/Basic

Dieses Programm wurde auf dem AIM
65 entwickelt, um den groBen CHIP-
Schachroboter zu bewegen. Charakte-

ristisch ist, daB es den Aktuator, den

Initialisierung
der Ein/Ausgénge

Tastenabfrage
Motoraussteuerung

Aussprung
mit ""Space’’?

—_———
/ Zugausfiihrung
/ mit Unterprogrammen /

Waagrechte Bewegung
um eins zu weit

.

Waagrechte Bewegung
um eins zuriick
(Nachlaufausgleich)

-

| Senkrechte Bewegung I

v

Portalkran also, immer von derselben
Seite aus an das anzusteuernde Feld
heranfiihrt.

Im Programmservice 1/81 finden Sie
die raffinierten Anderungen, die unsere
Schachspezialisten Jan Ropers und Kai

gramm fiir den Apple Il vorgenommen
haben, um den CHIP-Schachroboter
mit einem gehaltvollen Schachpro-
gramm ansteuern zu kénnen. Das war
die Sensation auf der Elektronik-Hob-
bymesse in Stuttgart.

Himstedt

(SBR 2000, 1000)

(SBR 1100)

(SBR 1200, 1300)

I Greife die Figur I (SBR 1400)
Sewegung ur (SBR 3000)

neuen Position

v

Senkrechte u. Waagrechte
Bewegungen

Greifer in
Ausgangspos?

(SBR siehe oben)

am Sargon-1I-Schachpro-

werfe ab

Bewegung zur
(14) Ausgangsposition

)

Michael Dettmer

tL
memory size?
2)on
2)on
2)on
Joff

von
(6)
list

5 rem

6 rem hauptprogramm
7 rem

10 poke40963,15

20 o=40961

30 pokeo,0

40 pokeo+1.0

50 getah

60 ifah= v thend=15
70 ifah=""z""thend=13
80 ifah=""r*"thend=7
90 ifah=*"l"‘thend=5
100 ifah® Y thend=11
110 ifah=""n""thend=9
120 ifah=""f""thend=3
130 ifah="‘g'‘thend=1
140 ifan=" ’thenpokeo,O:goto180
150 pogeo yd"’

170 goto50

180 inputih

185 1fin= splel thenbOO
190 input’ nach ""!qh

200 print’’zug von_ 'in!
210 ifqgh=""ex. then3U0
220 gosubZool

230 gosub1400

240 gosub3000

250 gosub1500

260 gosub4000

270 gotoSO

298 rem execution

299 rem

300 gosub2000

310 gosub1QOO

320 gn= 14 :g0sub3000

330 goslb1 600

340 fori=1t0500:next:goto50

400 print schachpartie v. 1945

410 fori="to02000:next

420 print. botwinnik(w)=-denker

430 fori="Tt02000:next

440 readih:ireadqgh

445 1fin= end orgh= end, thenSOOO

450 gosubZ000™

460 gosub1400

470 ifah- ex thengh= 414 :gosub3000:g0sub1600

480 1fgh=""14then440

430 gosub3000

492 gosub1500

494 gosub4000

496 fori=1t05000:next

498 goto440

500 datad2,d4,d7,d5,91,f3,98,f6,c2,c4,c7,c6,d5,ex,c4,d5
505 datadS,ex,c6,d5 b1,c3,b8, c6 c1, f4 d8,a),eZ,e} f6,eb
510 datad1,b3,e7,e6,f1,d3,f8, b#,a1 c1,c3,ex,e4,c3

515 datac3,ex,b2,c3, b4 53,c1 b1,b7, b6,e3 ebd,ebd,ex,d5,e4
520 uatad},oS,cs,u7,f3,u2,a7,36,c6,ex,b5,c6,c6,ex,d7.c6
525 datad2,c4,a5,f5,f4,d6,e4,e3,e3,ex,c4,e3,b1,ex,f5,b1
530 databl,ex,b3,b1,d6,ex,a3,d6,b6,ex,b1,b6,e8,d7,b6,b3
535 dataa8,b8,b3,c2,b8,b5,e1,g1,h1,f1,b65,h5,h2,h3,h8,b8
540 datac3,cé4,g7, g6 e3, 94 h5 5 gk 35 e5 ex, 6. 5

545 datae5,ex, d4 e5,e5 ex,f5 eS c2,d2,d7,c7,f1,d1,d2,d6,end

nach _"qn
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997 rem

998 rem bew, links

999 rem

1000 d=5

1010 pokeo,d

1020 p1=p1-1

1030 fori=1t01000:next

1040 1fpeek(o))199then1040
1050 pokeo,0:return

1097 rem

1098 rem bew,rechts

1099 rem

1100 d=7

1110 pokeo,d

1120 pi=p1+1

1130 fori=1t01000:next
1140 ifpeek(o0))199then1140
1150 pokeo,0:return

1197 rem

1198 rem bew,vor.

1199 rem

1200 d=15

1210 pokeo,d

1220 p2=p2-1

1230 fori=1t01000:next
1240 1fpeek(o))207then1240
1250 pokeo,O:return

1297 rem

1298 rem bew,rueckw.

1299 rem

1300 d=13

1310 pokeo,d

1320 p2=p2+1

1330 fori=1to1400:next
1340 ifpeek(o))205then1340
1350 pokeo,O:return

1337 rem

1398 rem greife

1399 rem

1400 d=9

1410 pokeo,d

1420 fori=1t05000:next

1430 d=1

1440 pokeo,d

1450 fori=1t02000:next

1460 d=0:pokeo,d:fori=1to500:next
1470 d=11:pokeo,d

1480 fori=1t04000:next

1430 pokeo,O:return

1497 rem

1498 rem setz ab

1499 rem

1500 d=9

1510 pokeo

1520 fori= 1t05000'next

1530 gosub1600

1540 goto1460

1597 rem

1598 rem lass Llos

1599 rem

1600 pokeo,0:fori=1t0500:next:d=3
1610 pokeo,d

1620 fori=1tc2000:next

1630 pokeo,G:return

1996 rem

1997 rem bewegung z.

1998 rem 1.position

1999 rem

2000 i1=asc(leftn(in,1))-64
2010 i2=val(righth(is,1))
2020 fort=9tciistep-1

2030 gosub1000

2040 nextt:fori=1t01000:next
2045 gosub1100

2050 ifi2=4tnen2140

2060 ifi2(4then2110

2070 fort=5toi2

2080 gosub1300

2090 nextt

2100 goto2140

2110 fort=3toi2step-1
2120 gosub1200

2130 nextt

2140 p1=i1:p2=1i2:return
2996 rem

2997 rem bewegung Z

2998 rem neuen poS.

2999 rem

3000 i1=asc(lefth(gh,1))-64
3010 12=val(righth(qh,1))
3020 ifi1=p1then3100
3030 ifi1(p1then3070
3040 fort=p1+itoi1

3050 gosub1100:nextt

3060 goto3100

3070 fort=p1toiistep=.
3080 gosub1000:nextt

3030 fori=1t0500:next:gosub1100
3100 ifi2=p2then3170
3110 ifi2(p2then3150
3120 fort=p2+1toi2

3130 gosub1300:nextt

3140 goto3170

3150 fort=p2-1toi2step-1
3160 gosub1200:next

3170 p1=i1:p2=i2:return
3996 rem.

3997 rem bewegung z.

3998 rem anf.=-pos.

3999 rem

4000 fort=p1to8

4010 gosub1100

4020 nextt

4030 1fp2=4then4090

4040 ifp2)4then4070

4050 fort-p2t03hgosub1300
4060 nextt: g

4070 fort=p2to5step=-1

4080 gosub1200:next

4090 p1=9:p2=4:return
5000 orint -spielende end

Turmendspiel mit dem Ti59

Das Programm kann in drei Spielarten
gefahren werden. Bei SPIEL I spielt das
Programm die Farbe Wei mit Turm
und Konig. Der Spieler hat Schwarz
und muB sich mit seinem einzelnen K&-
nig gegen das Programm verteidigen.
Wenn er 50 Ziige lang durchhilt, ist
Remis. Zwar spielt das Programm nicht
den kiirzesten Weg, aber es braucht
keine 50 Ziige bis zum Matt.

Bei SPIEL Il sind die Rollen vertauscht.
Normalerweise kann sich das Pro-
gramm nicht lange halten. Gegen den
Schachcomputer CHESS-CHAM-
PION MK I erzielt es aber regelmaBig
ein Remis.

Bei SPIEL III konnen Sie schlieBlich
beobachten, wie sich das Programm
selbst mattsetzt.

Bei allen drei Spielarten wird eine kor-
rekte Eingabe vorausgesetzt. Das Pro-
gramm enthilt keine Priifroutinen, die
erkennen kénnen, ob gemogelt wird.
Zu Spielbeginn kann der Spieler die
Ausgangssituation frei wahlen. Aller-
dings sollten die weiBen Figuren auf
einer Seite vom schwarzen Konig aus
sein, und die Bewegungslinien des
Turms sollten frei sein.

Die Eingabe der Figurenpositionen ge-

schieht hier in der internationalen Zif-
fernnotation entsprechend der Nume-
rierung der Felder auf S. 40. Man
braucht nur die zwei Ziffern xy in einer
Gruppe einzugeben, um das Feld zu
bestimmen, auf das die Figur ziehen
soll. Zum Beispiel bezeichnet 54 das
Feld e4 und 83 das Feld h3.

Beim Druckerbetrieb wird ein gut les-
bares Protokoll ausgegeben, so daB
dann keine Probleme mehr auftreten
konnen. Ohne Drucker muBl aber ge-
kennzeichnet werden, welche Figur
zieht. Bei der Ausgabe geschieht das
durch eine vorangestellte Kennziffer.
Dabei gilt N = 1, weiBer Konig, und
N = 2, weiBBer Turm. Die Anzeige hat
dann das Format Nxy. Zum Beispiel
bedeutet dann die Anzeige 11, daB der
schwarze Koénig nach al zieht. 188
heiBt, daB der weiBe Konig auf das Feld
h8 geht oder 245 bedeutet, daBB der
weiBe Turm auf d5 zieht.

Bei der Eingabe eines Zuges mu8 nur
die Feldnummer eingegeben werden.
Das geschieht jedoch iiber unterschied-
liche Tasten, so daB das Programm er-
kennt, welche Figur ziehen soll. Der
weiBe Konig zieht iiber Taste D, der
weiBe Turm {ber Taste E und der
schwarze Konig iiber Taste R/S.

Damit ist die Bedienung des Pro-
gramms dann ganz einfach. Die vier
Magnetkartenseiten werden in der
normalen Speicherverteilung eingele-
sen, und dann wird das Programm ge-
startet mit A fiir SPIEL I, mit B fiir
SPIEL II und mit C fiir SPIEL III. Fiir
SPIEL III ist aber ein Drucker PC-100
notwendig. Jetzt wird 3662 angezeigt,
und die Position des S-K6nigs muB ein-
gegeben werden, iiber die Taste R/S.
Dann wird 4362 angezeigt, und iiber
R/S muB die Stellung des W-K&nig ein-
gegeben werden. SchlieBlich wird 43
angezeigt, und iiber R/S ist die Stellung
des W-Turms einzugeben. Bei SPIEL
III muB jetzt nichts mehr eingegeben
werden. Bei SPIEL I gibt das Pro-
gramm nach einigen Sekunden seinen
ersten Zug in der Form Nxy aus und
wartet dann auf Ihre Antwort. Bei
SPIEL II stoppt das Programm sofort
nach Eingabe der Anfangsstellung und
wartet auf lhre Eingabe. Sie haben
dann lhren Zug einzugeben, in der
Form xy, iiber die entsprechende Taste
R/S, D oder E. Das Programm antwor-
tet dann mit seinem Zug. Das geht bis
zum Matt oder zum Remis nach 50
Zigen.

Das Programm belegt den ganzen ver-
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fiigbaren Speicher des TI-59. Um eine
komfortable Ein-/Ausgabe zu errei-
chen, wurden mehrere Routinen einge-
baut, die einerseits einen gut lesbaren
Druckstreifen erzeugen und anderer-
seits auch dem Anwender ohne PC-100
eine klare Anzeige liefern.

Das Programm benutzt die HIR-Regi-
ster fiir Zwischenergebnisse. Die Regi-
ster R 0 bis R 14 sind folgendermaBen
belegt:
RO

Rechenfeld
R1 Text
R2 Text
R 3 Rechenfeld
R4 y, W-Turm

R5 x, W-Turm
R6 y, W-Konig
R7 x, W-Koénig
R8 'y, S-Konig
9 x,S-Kénig
< 10 Text
R 11 Text
R 12 Text, 13stellig
R 13 Text, 13stellig
R 14 Text, 13stellig
Zur Steuerung des Programmablaufs
werden die Flags F 0 bis F 4 folgender-
maBen verwendet:
FO Spiel III
F1 Spiel II
F2 Spiel I, tatsichlich nicht benutzt
F3 Matt
F4 Schach

Wie das Programm arbeitet,

ist im einzelnen etwas kompliziert, weil
moglichst viel Leistung in den begrenz-
ten Speicher des TI-59 gepackt wurde
und dabei die Ubersichtlichkeit gerin-
ger wurde.

Selbstb

Die Strategie, nach der das Programm
mitden beiden weiBen Figuren spielt —
das Kernstiick dieses Programms —
zeigt das FluBdiagramm.

Das Programm ist dabei auf sechs Zug-

regeln beschrénkt, die hierarchisch an-

geordnet sind:

A W-Turm in Zone 3?

B W-Turm mit S-Konig gemeinsam in
Zone 1 oder 2?

C Vertikaler Abstand von W-Turm
und S-Ko6nig mehr als 1 Feld?

D Vertikaler Abstand von W-K&nig
und S-Konig mehr als 2 Felder?

E Horizontaler Abstand von W-Ké-
nig und S-K&nig eine ungerade An-
zahl von Feldern?

F Der horizontale Abstand ist gerade
und ungleich Null?

G Also stehen jetzt die beiden Kénige
in Opposition!

M Matt?

W Das Programm gibt den weien Zug
aus.

S Der schwarze Zug muB eingegeben
werden.

1 W-Turm horizontal vom S-K&nig
fort an den Rand.

2 W-Turm vertikal ein Feld zum S-
Konig hin.

3 W-Konig vertikal ein Feld zum S- :

Ko6nig hin.

4 W-Turm ein Feld horizontal (ein
Wartezug).

5 W-Konig ein Feld horizontal zum S-
Konig.

6 W-Turm ein Feld vertikal auf die
Linie des S-Kénigs (Schach).

- w3 @

Zone 3| Zone 2

Dies Diagramm veranschaulicht die
Arbeitsweise des Programms.

Der W-Turm und der S-Konig sind
nicht gemeinsam in Zone 1 oder 2.
Der vertikale Abstand von W-Turm
und S-Kénig ist gleich 1.

Der vertikale Abstand von W-Konig
und S-Kénig ist gleich 2.

Der horizontale Abstand von W-Kénig
und S-Konig ist gleich 2, also gerade.
Das Programm muB deshalb nach Re-
gel 5in dieser Stellung den Zug K ¢5 bis
d5 erzeugen.

Es muB noch angemerkt werden, daB
das Programm leider nicht aus jeder
Ausgangsstellung heraus korrekt ar-
beitet. Es ist kein Platz mehr im Pro-
gramm, um entsprechende zusétzliche
Routinen einzubauen. Fehlerhafte
Ziige konnen sich dann ergeben, wenn
in der Ausgangsstellung der W-Turm
und der W-Konig auf verschiedenen
Seiten vom S-Kénig stehen, oder wenn
auf der Bewegungslinie des W-Turms
der W-Ko&nig steht. Ein menschlicher
Spieler konnte in diesen Fillen leicht
eine Ausgangsstellung erreichen, aus
der heraus nach den obigen sechs Zug-
regeln das Matt erreicht werden kann.
AuBerdem kann das Programm nicht
iiberpriifen, ob sein Gegenspieler kor-
rekte Ziige eingibt.

Die Strategie, die das Programm als
Verteidiger mit dem S-Kénig anwen-
det, ist ganz simpel. Das Programm
nimmt stets den allerersten moéglichen
Zug. Dabei sucht das Programm aber
zuerst nach den Feldern, die dem Zen-
trum néher liegen. Das hat zur Folge,
daB das Programm immer bestrebt ist,
im Zentrum zu bleiben oder dorthin zu
gelangen. Diese Strategie reicht im-
merhin aus, um einem einfachen
Schachcomputer ein Remis abzutrot-
zen.

Ein Beispiel

soll die Arbeitsweise des Programms
illustrieren. Das Diagramm zeigt die
Ausgangsstellung und — angedeutet
— die Wege der Figuren.

Es spielt der kleine Schachcomputer
CHESS CHAMPION MARK I mit den
weifen Figuren. Der TI-59 verteidigt
sich mit dem schwarzen Konig. Weif
kennt keinen Weg zum Sieg. Schlief-
lich zieht Weif mit dem Kénig nur
noch zwischen b6 und c¢5 hin und her.
So hat der TI-39 in dieser aussichtslo-
sen Situation doch noch ein Remis er-
zielt. Der CHESS CHALLENGER 10
kann dieses Endspiel auch nicht bes-
ser. Ein neuerer Schachcomputer
kann méglicherweise hier mehr lei-
sten, stand aber nicht zur Verfiigung.

=N WSO 9 @

Weiss
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Einige Bemerkungen zu programm-
technischen Besonderheiten, die viel-
leicht nicht jedem geldufig sind, sollen
noch angefiigt werden.

Das Programm arbeitet nicht in der
normalen Speicherteilung. Der Benut-
zer braucht sich jedoch dariiber keine
Gedanken zu machen, weil das Pro-
gramm selbst die notigen Einstellungen
durchfiihrt. (Schritte 011 bis 013 und
457 bis 459).

Tatséchlich ist hier der Speicher in 840
Programmschritte und 14 Datenregi-
ster eingeteilt und so fast bis zur letzen
Speicherstelle genutzt. Anfangs arbei-
tet das Programm in 1 OP 17 und hat
damit die Schritte 800 bis 840 fiir Pro-
grammkodes zur Verfiigung. Spiter ar-
beitet das Programm dann in 2 OP 17
und kann dann auf die Register 10 bis 14
zuriickgreifen.

Die bereits in vielen Verdffentlichun-
gen erlduterten HIR-Register werden
in diesem Programm in zweierlei
Weise benutzt. Einmal werden sie als
zusitzliche Arbeitsspeicher fiir Zwi-
schenergebnisse genutzt. Zum anderen
wird ausgenutzt, daB HIR 5 bis 8 die
Druckspeicher sind. Hier ist aber ein
weiterer Hinweis nétig, bevor deutlich
wird, wie das zum Drucken ausgenutzt
werden kann (siehe Beispiele).
Bekanntlich wird jede Zahl im TI-59
mit 13 giiltigen Ziffern gespeichert und
verarbeitet, wenn auch hochstens zehn
Ziffern angezeigt werden. Man kann
eine Zahl 13stellig speichern, und man

Selbstb

kann auch die drei zusitzlichen Stellen
wieder sichtbar machen.

In Zusammenhang mit HIR 5 bis 8 kann
man die Schutzstellen sinnvoll nutzen.
Wenn eine Zahl in HIR 5 bis 8 gespei-
chert ist, werden niamlich die letzten
zehn Ziffern von allen 13 ohne Bertick-
sichtigung ihres dezimalen Stellen-
werts als Druckerkode aufgefaBt und
bei OP 05 unmittelbar gedruckt.

Die normale Druckvorbereitung mit
OP 01 bis 04 beriicksichtigt dagegen
nur den ganzzahligen Anteil einer Zahl
als Druckerkode. Das eroffnet interes-
sante Moglichkeiten, die hier an einem
Beispiel gezeigt werden sollen.

Beispiel 1

3662.601292422 soll in Reg. 12
gespeichert werden.

601292422 STO 12

3662 SUM 12

Beispiel 2

Die Zahl aus Register 12 soll mit
den drei Schutzstellen angezeigt
werden.

RCL 12 angezeigt:
3662.601292

x 1000 = INV INT angezeigt:
0.292422, die letzten drei Ziffern
sind die Schutzstellen.

Beispiel 3

Die Zahl

3662.601292422 stehe in Reg. 12,
dann liefert die Tastenfolge
RCL 12 HIR 06 OP 01 OP 05
den Ausdruck S : KONIG

In diesem Beispiel wurden aus einem
Register sieben Druckzeichen heraus-
gekitzelt. Mit HIR 06 wurden die letz-
ten zehn Ziffern, namlich 2601292422,
in die zweite Druckzone gebracht. Das
entspricht dem Druckkode fiir KO-
NIG. Als kleine Spielerei ist hier 29 fiir
den Buchstaben N benutzt worden. Fiir
N hitte auch 39 oder 31 benutzt werden
kénnen. Jede zweistellige Ziffernkom-
bination liefert namlich einen Druckko-
de, so daB fiir manche Zeichen mehrere
Kodes méglich sind.

Der anschlieBende Befehl OP 01
brachte dann den ganzzahligen Anteil,
also 3662 als Kode fiir S;, in die erste
Druckzone.

Eine solche Befehlsfolge befindet sich
im Programm (Schritt 087 bis 092) und
bezieht sich auf die Register 12 bis

SchlieBlich soll noch darauf hingewie-
sen werden, daB bei Spielbeginn das
Reg. 3 je nach Spielart mit 0, 1 oder 3
geladen wird. (Schritte 439 bis 456).
Dann wird mit Register 3 indirekt ein
entsprechendes Flag gesetzt und nach
einer kleinen AdreBarithmetik
(Schritte 000 bis 016) mit einem indirek-
ten Sprung verzweigt. Dies ist ein Bei-
spiel fiir Verzeigungen ohne Fallunter-
scheidung durch zeitaufwendige Ver-
gleiche.

Zum SchluB drei Hinweise auf Litera-
tur zum Thema Computerschach.

Vom ehemaligen Schachweltmeister
Max Euwe stammt das Buch ,Feld-
herrnkunst im Schach®, Berlin 1970, das
den Anhang ,Schach mit dem Compu-
ter” enthilt. Damals duBerte sich Euw«

allerdings noch pessimistisch. >
H.-P. Ketterling hat in der Nr. 55 vom
»Tempelhofer Schachmosaik®, Berlin
1979, die neueren Entwicklungen im
Computerschach ~ zusammenfassend
beschrieben.

Ein grundlegendes Werk hat David
Levy unter dem Titel ,,Chess and Com-

puters®, London 1976, verfaB8t. Es ent-

hélt auch eine ausfiihrliche Beschrei-

bung der Maschine von Torres y Que-

vedo.

Harald M. Otto.
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s |18 ] 38 ] 56 [ 78 ]
7 Kl 27 B +7 Bl o7 il 87| 7
6 |16 Be) 36 [ 56 808 76 ) 6
s R 25 i 45 Bl 65 k] 5| 5

4 14 234 Y 54 ¥ 74 Y 4
3 KEY 23 K] 43 i) 63 j 83| 3

2 (12 |pR] 32 R 52 [ 72 B 2
1 KRN 21 Bl 41 EXl o1 @l 81| 1

A B CDETF G H

au: Schach dem Kran

Bauanleitung fir einen Schachroboter

(Quelle:www.chip.de/- Computermagazin Childr. 12 - Dezember 1980(photo copyright © byvww.schaakcomputers.hi{600 dpi)



http://www.chip.de/
http://www.schaakcomputers.nl/

LAEBELS FEOGRRMM gig0 03 03 D2z 32 KT 0z4 gz 2
65k RS 5 1 L | 23 B F 0o 85 =
ois 18 RA® OO0 26 STF oiz2 &9 0OP oz4 77 GE 036 32 ¥IT
043 17 B* ool 40 IND B13, launlye 25 00 0o 037 61 1
262 10 E® ooz 03 03 Ql4 25 CLR D2E 29 .29 38 . D7 7
sab - 19 D* Bo03 B 5 015 &2 GO= B2y 02 2 139" 7F GE
4i5% 14 1 o004 49 PRED 0ie 02 03 028 85 + o4 00 Qo0
427 15 E | 005 03 03 | 017 76 LBL | 029 32 X!T | 041 29 29
440 11 A 0e 07 ¢ ois 16 A® 030 95 = g42 02 2
446 12 B ooy o8 & g1 85 + 31 92 RTH 043 25+
2521 13500 oos 2 2 28 01 1 03z 85 + 044 &1 GTO
788, 18 ¢ 009 44 SUM o1 895 = 032 Sl 6 (SR | 04S 00 00
Spielbeginn Fir Eingabe bei Spiel 11
Spiel-111
® ; ®
Fijr Zug Zug
~ | sieri Spiel-11 Spiel-111 g w | |w B
eingeben eingeben
2 1 [] = v B 2
Spiel Proto-
In R3 @ @ 11, 11 und | kollieren
v
Reset Ober- |
schrift
Flag, 8, 1,2 drucken
indirekt o o
R3 u 2
setzen e
TURMENDSPIEL Adressen- sioostow)
Rechnung
mit R3
indirekter
Sprung R3
n=g l
Druckauf-
bereitung
v
Ausgabe fir
oder g le::g
berech- berech-
- nen (%) P
RTN n=1 - nen (**)
Druckauf- = v
bereitung 2;; e -
5 n=
Zug- Druckauf-
zéhler « bereitung
4
Remis
setzen A -
Zug- fiir Eingabe bei Spiel-|
ausgabe eingeben
Matt 7 (***) Diese wichtige Unterroutine  (*) Siehe schematisches Diagramm (**) Siehe die Bemerkung
) ist hier sehr vereinfacht; auf Blatt 4 und die auf Blatt 5
v n Tatsachlich ist sie sehr Bemerkungen auf Blatt 5
verschachtelt und benutzt
@\de ) C T ) mehrere Unterprogramme
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nde 29 29 | 102 &9 OF 158 95 = 22 INV az 2
047 76 LBL | 103 02 03 159 22 INY g8& STF &7 EQ@
04 17 B® 104 82 HIR 160 52 EE 03 03 at ot
049 55 =+ 15 1218 161 &% OF 04 4 g4 24
050 01 1} 106 17 B°* 162 01 01 ar 7 o1 1
051 00 O 107 92 RTH 163 92 RTH 52 EE 32 RIT
052 95 = 102 43 RCL 164 43 RCL 02 8 43 RCL
053 42 STO | 109 10 10 165 0% 09 a5 = 06 08
0s4 00 00 | 110 &9 OF 166 32 XIT 22 IHVY g5 +
055 22 INY | 111 00 00 167 43 RCL 52 EE 43 RCL
056 59 INT | 112 &1 GTO 168 05 05 &% OF a7 ov
057 65 x 113 o0 oc 169 &7 EQ 03 03 71 SER
0se 01 1 114 97 97 [ 170 01 01 61 GTO 02 03
D59 00 O 115 43 RCL | 171 21 &1 o1 ot 33 85 35
Q60 95 = ti6 11 11 172 43 RCL 91 91 g4 02 2
061 32 #:T | 117 &1 GTO | 173 03 08 43 RCL 25 06 &
062 42 RCL | 112 01 01 174 32 RiT 0% 08 | 286 52 EE
063 00 00 | 112 10 10 | 175 43 RCL 32 Xi 287 06
064 59 INT | 120 69 OF 17E 04 04 01 i 288 95 =
065 92 RTH | 121 23 23 | 1?77 &7 E@ 67 E@ | 289 22 IHV
066 B2 HIR | 122 05 5 178 01 01 02 02 | 290 52 EE
067 03 03 | 123 01 1 179 81 81 41 41 291 &9 OF
088 17 B* 124 J2 %17 120 22 INY o2 8 292 02 02
069 42 STO | 125 43 RCL | 181 86 STF 22 IWY | 293 71 SER
070 00 00 26 03 03 | 182 04 04 &7 E@ | 294 01 0
071 32 X:T | 127 7?7 GE | 183 92 RTH 02 02 | 295 20 20
072 16 R* i2e 01 01 184 71 SER 14 14 | 296 &9 OF
073 48 EXC | 129 02 08 | 185 01 01 '41 32 XI!T | 297 05 05
074 00 00 | 130 17 B® 186 64 &4 | 242 75 - 298 87 IFF
075 71 SBR | 131 42 STG 187 &7 IFF | 242 42 RCL | 29% 03 032
076 00 00 | 132 00 00 182 04 04 | 244 06 06 | 300 02 03
077 32 32 | 133 32 X!T 189 02 02 | 245 95 = 201 5 05
078 52 EE 134 16 A* 190 08 06 | 248 50 IxI 302 g2 HIR
079 02 2 135 52 EE 191 o0z 2 247 32 X!T | 303 14 14
080 44 SUM | 136 04 4 192 32 RK!T | 248 02 2 304 92 RTH
081 00 00 | 137 48 EXC 193 43 RCL | 249 22 IMY | 2305 71 g
082 43 RCL | 128 00 00 194 04 04 | 250 &7 EG 206 01 o
082 00 00 | 139 22 INY | 195 85 + 251 02 02 | 307 15 15
024 22 INMY | 140 52 EE 196 43 RCL | 252 14 14 | 308 &2 HIR
085 S2 EE 141 32 X!T | 197 05 05 | 252 04 4 209 14 14
086 92 RTH | 142 00 O 198 71 SBR | 254 0OF 7 210 93 ADY
Q87 82 HIR | 142 &7 E@ 199 03 03 | 255 52 EE 211 91 RrS
0gg 06 06 | 144 01 01 | 200 35 35 | 256 06 & 3tz 29 CP
089 &9 OP 145 52 52 | 201 03 3 257 85 o+ 2313 43 RCL
090 01 01 | 146 32 ¥ 202 07 7 252 &1 GTOD | 314 08 08
091 &9 OF 147 16 A* 203 61 GTO | 259 02 02 | 315 &5 +
292 05 05 | 148 5S2 EE 204 02 02 | 260 15 15 | 316 43 RCL
093 91 RS | 149 08 & 205 &6 86 | 261 Fé LEL | 2F 0% 09
094 71 SBR | 150 44 SUM | 206 43 RCL | 262 10 E! 313 71 SER
095 00 0o 151 o0 00 | 207 0% 0% | 263 &9 OP 319 03 03
0% €6 66 | 152 04 4 208 32 X! 264 00 00 | 220 35 2
097 &9 OP 1dJ 52 EE 209 43 RCL | 26 32 X! 1 oz 2z
0%2 03 03 | 154 03 3 210 0F 07 | 266 00 0O 322 06 &
099 &9 OF 155 a5 + 211 €7 E@ | 267 &7 EQ | 323 52 EE
100 05 05 156 432 RCL 212 02 o2 : 0z US 324 08 &
101 25 CLR | 157 00 00 | 213 29 23 12 325 935 =
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70 | 494 87 IFF | S50 03
LBL | 495 01 01 | 551 501
R | 496 06 06 | 552 32 X

326 22 INWW
327 52 EE
3283 &9 OF
329 03 03
330 &9 OF
331 05 05

64 64 | 423
87 IFF | 433
04 440
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o0
Lo 8

X
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22 IHY

2383
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232 82 HIR 283 09 0 : 5 54 200 32 WiT 556 7
333 14 14 289 ¢S5 - 445 V& LEL 501 0G5 S S0, 008, ¥
334 92 RTH 290 3 RCL | 448 1 B 0 e 358 42 §70
335 65 ¥ 391 07 07 447 01 i 503 08 05 559 00 00
336 01 1 292 95 = 442 &1 GTOD 504 33 33 DR [ -2
337 00 0O 293 33 M= 449 04 04 505 D6 -6 561 .67  EG
232 95 = 394 85 9+ 450 54 54 S0s 32 Ml a62. 05" 0b
339 82 HIR 395 83 « 451 ¥6 LBL SO7 42 RCL 563.- 97 97
240 04 04 396 43 RCL 452 13..C 508 09 09 SE 04 4
341 22 KT 3937 03 03 453 00 0 209 77 GE = &7 EQ
242 &5 ® 398 ¥5 - 454 42 ST0O S10 08 08 £ Qo BS
43 o1 1 3993 3 RCL 455 02 03 S11 42 48 & a¢ 9y
oo 400 08 06 458 =21 RST ol2 D22 & e &
oo o 401 54 & 457 Q2 2 513 32 NiT & &7 EQ
95 = 402 33 Ke 440 &9 0OF 514 43 RCL T 85 05
22 HIE 403 95 = 45 r 17 515 02 08 7 97 97
24 24 404 32 XIT 4hu 43 RCL 81e 75 = 7 39 5
32 XIT 405 02 2 451 12 12 517 43 RCL T i
Tl SER 406 22 INY 4EE 7l SER 518 04 04 7 43 RCL
oo 0o 407 77 GE 3E aooooo 519 95 = i 8505
&85 &6 408 04 04 454 a7 27 520 82 HIR 7 a5 =
85 o+ 409 11 11 455 42 STO 1.2 623 7 &3 0OF
92 RTH 410 22 IHY 466 0% 09 20 20 Ixr v 100 10
76 LBL 411 86 STF 467 32 K 3 77 GE 74 44 SUM
19 p* 412 04 04 462 42 ST0O 4 08 Q& g 1505
o9 412 22 RETH 469 05 02 5 20 20 a 42 RCL
32 RiIiT 414 T : 470 432 RCL 6 03 3 g 05" 85
43 RCL 415 471 13 13 T -l o1 = 32 %Ki
g2 08 416 472 V1 SBR 8 06 & 2 B33
&7  EQ 417 473 00 9 42 STO & &7 EQ
04 04 413 474 g 0 8o o 0é 06
10 10 419 479 1 43 REL & 42 482
42 RCL 420 476 2 a8 08 o 06 6
4 b
=) 9
5 9
9
(i

P P D00 00 D0 G0 DD D D0 G0 DD D0 Tl P T Tl T Tl Tl Tl Tl o
—

43 RECL 487 32 M RCL

LN LN QN anon OO Onocn OO O Cn Cn oo g OnOn Onon Onocn on

[s
o Fe
Fe 0D

o 09 421 177 o v =
&7 EN 422 173 43 RCL &7 E@
04 04 423 479 0s 08 0s 08
1D 10 424 420 95 = 9151
Gu (1] 426 482 03 03 &1 GTO
&7  EO 427 453 50 1%1 08 08
o4 04 422 484 ve LGE 49 49
10 10 429 425 05" 08 22 HIR
32 By 43 JEE DS Qs 2 . g7 gy
43 43
+ 03
5

Lot [l e
Tl @@ T nananananananananananananananananenan Anan anen Cnanon onen on onen

P R R R R R R T BT RN )
O e G Tt = 00 00 = 0 0 e G0 P = 00 G0 =) T 0 Fa G P e 00 o0 000 =) T L] B €0 P = i o) 00 =) T 0]

oz o2 3 482 42 STO 09 10 10
&7 EQ 433 429 04 04 545 - 74 SMx
04 04 434 430 293 ADY S48 43 RCL oo oo
10 10 35 491 25 CLR 547 07 U’ dR e

71 SER 436 492 42 =70 542 95 &1 GTO
o1 o1 437 433 03 03 S43 82 HIP o8 08
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614 10 10 670 01 i ve6 19 p* 78 g2 2 818 .03 .8
615 44 SUM 671 82 HIE vey 387 IFF T 04 4 8le 02 . 2
16 04 04 BTS2 03 03 FeE 04 04 F= 52 EE g1y 04 4
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= TS 5+ 329 2 0OF
e 79 5 330 ]
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BES B2 RIT p91l- 18 D* 47 22 HIR 22 EE 2 8 B &
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641 32 W 297 44 SUH 753 87 IFF
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643 05 0S5 | 89% 19 »B° 755 01 01 opis
644 22 INY | 700 &7 IFF | 756 15 15 REGISTER
645 7?7 GE 701 04 04 | 757 Ve LBL
ede 05 05 702 18 ¢ 788 1g ©° 5151374135, o1
647 12 12 03 82 HIR 759 00 @O #*TUR
gas Ay g 204 12 1= 760 10 E° 30173116386, oz
€49 42 5TOD | 705 22 IWY | 76l 87 IFF MEND'S
50 05 05 FOs 44 SUM TE2 00 00 AS1VE0E436. i
651 02 2 FO?7 08 08 | FE3 04 04 REMIS
£52 10 E* 708 1% D° TE4 95 93 30133737, 11
653 &7 IFF | 709 &7 IFF | 765 61 GTO oot MR T
654 00 00 | 710 04 04 | 7E6 06 06 Iee2. e0iz9zad42z2 12
656.06 @6 | ril 1B C*. | V67 B9 &% KONIG .
656 70 70 | 712 82 HIR | 762 01 1 4362, 621392422 13
5657 91 RS 713 13 13 ] = I EOHIG
£52 17 B* 714 22 INY | 770 82 HIR 43, 062374132338 14
659 42 STO | 715 44 sumM | 771 04 04 i TURM
RO 0% 09 ra6 - 08 08 772 Bl GIB
661 32 XiT whe il s oY i3 06 @8
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Der CHIP-Programmservice
bringt im Januar zum Auftakt
des neuen Jahres einige Lecker-
bissen. Unsere Schachspeziali-
sten Jan Ropers und Kai Him-
stedt haben das Sargon-
Schachprogramm  durchsucht

und eine Softwareschnittstelle
gebaut, an die der CHIP-
Schachkran angehdngt werden
kann. Es beginnt alles mit einer
Adressendinderung bei einem
Unterprogrammsprung im Sar-
gon-Programm. Das Schaltbild

der Hardwareschnittstelle fiir
den Apple I, auf dem das Sar-
gonprogramm lduft, ist beige-
fiigt. Kleinkram gibt es diesmal
nicht so viel. Nur ein Programm
in Basic und Pascal, zum Ver-
gleich.

Das Sargon-CHIP-Kran-Interface (Apple )

Der CHIP-Schachkran
wurde in Heft 12/79 geschil-
dert. Dabei war nur eine Bei-
spielpartie angegeben, die der
,Roboter* nachspielen konn-

2. Hier jetzt das Software-
‘Interface und Kranpro-
gramm, die es dem Sargon-
Schachprogramm erlauben,
den Kran zu bedienen. Damit
wird dieser Roboter sehr in-
telligent und ist nur noch von
Schachspezialisten zu schla-
gen. Das Hardware-Interface
ist ebenfalls angegeben.

Das Software-
Interface

Das Sargon-Programm
zeichnet das Schachbrett auf
den Bildschirm. AuBerdem
gibt es die Zugkoordinaten
als Text aus. Es gibt also eine
Stelle im Programm, sie liegt
bei der Adresse 1A5D, von
der aus ein Unterprogramm
aufgerufen wird, das den vom
“pieler eingegebenen Zug
_«usfiithrt oder den Zug, den
das Programm selbst gerade
errechnet hat. Ausfiihren
heiBt, daB sich das Unterpro-
gramm aus dem Sargon-
Hauptprogramm die Zug-
werte besorgt und dann den
Bildschirm entsprechend ab-
andert. Dieses Sargon-Unter-
programm stellt die bendtig-
ten Parameter in den Spei-
cherzellen (Zero-Page) 0B
und 0C, sowie in 1000, 10EC
und 10E2 bereit. Das ist in
den das CHIP-Unterpro-
gramm einleitenden , Assem-
blerbemerkungen® mit EQU-
Assemblerbefehlen  festge-
halten. Die privaten Varia-
blen des CHIP-Unterpro-
grammes liegen in den Spei-
cherzellen 6881 bis 6888.

Anstelle des im Sargon-
Hauptprogramm bei Adresse
1ASD angegebenen Unter-
programmsprunges nach
Print-Move, nach Adresse

Cvon Sargon, Zeile 1ASD)
|

Zugausgabe in Sargon || _
+PRTMVE"

I

CPU-Zustand auf den
Stack retten

1
[ alte Zige 16schen |

en Passant?

Stellt Board,

——————— From, To, Flags,

Capture bereit

Rochade?
Schlagzug?

Schlagdaten

1

en Passant-Daten
bereitstellen

Rochade-Daten
bereitstellen

I
Umrechnung von ,FROM
und ,, TO* fiir die Kran-
routine

I

|
” Kranbedienung

1

Restaurierung der CPU l

C Return zu Sargon )

1A9C, muB der Befehl JSR
6A00 eingeschrieben werden,
der auf das CHIP-Programm
fihrt.

Sargon springt also zum
CHIP-Unterprogramm. Von
da geht es aber erst einmal
doch zu Print-Move im Sar-
gon-Programm. Dieses Un-
terprogramm springt aber
jetzt bei Return zu dem
CHIP-Unterprogramm  zu-
riick und dieses wird bei Zeile
6A03 fortgesetzt.

Nach diesem Aufruf sind
die vier Byte FROM, TO,
FLAGS und CAPTRE be-
setzt. FROM und TO enthal-
ten die internen Feldkoordi-
naten des Zuges. FLAGS ent-

hilt Informationen dariiber,
ob en Passant geschlagen
wird oder rochiert wird.
CAPTRE enthilt die bei ei-
nem Zug geschlagene Figur
oder Null. Mit Hilfe dieser
Informationen wird dann der
Zug bzw. werden die beiden
Ziige erzeugt.

Zunichst werden alle
CPU-Register gerettet auf
den Stack, dann, ab Zeile
6A0A, werden die inaktuel-
len Zugparameter geldscht,
und dann werden die Sonder-
fille En-Passant, Rochade
und Schlagzeug anhand des
Inhaltes von Register- Flags
iiberpriift. Ohne Sonderfall
geht es bei 6A30 weiter. Dort

Nicht jeder will einen ganzen
Monat an einem Programm tiif-
teln. Fiir manchen muf} es
schnell gehen, einfach, und es
muf3 Spai machen. Fiir alle
diese Leser gibt es viel im ndch-
sten Heft.

steht ein Sprung iiber die Son-
derfélle hinweg zum Normal-

zug.

In 6AES5 beginnt dieser
Normalzug. Zunichst wer-
den die Parameter von Sar-
gon iibernommen und umge-
rechnet auf die Form, in der
sie das Kranansteuerungs-
programm verwerten kann.
Dann wird in Zeile 6AFB das
Ansteuerungsprogramm fiir
den Schachkran angesprun-
gen. Wenn dieses durch-
laufen ist, dann miissen nur
noch die Register der CPU
fur den Ricksprung ins
Hauptprogramm wieder her-
gestellt werden, dann ist das
Hauptunterprogramm erle-
digt und Sargon kann weiter-
machen.

Die Zugkoordinaten wer-
den wie folgt bereitgestellt:
1. Byte: A — H Index der Aus-
gangsposition
2. Byte: 1 — 8 Index der Aus-
gangsposition
3. Byte: A — H Index der Ziel-
position
4. Byte: 1 — 8 Index der Ziel-
position

Ist das erste Byte gleich
Null, so wird dieser Teilzug
ignoriert (es handelt sich
dann um einen normalen
Zug ohne Schlagen).

Ist das dritte Byte gleich
Null, so wird die durch die
ersten beiden Byte bezeich-
nete Figur vom Brett ent-
fernt. In allen anderen Fillen
wird der angegebene Zug aus-
gefiihrt.

Mit diesen Hinweisen
miiBten Sie jetzt durchstei-
gen konnen, wenn Sie 6502
sprechen konnen. Allerdings
muB noch gesagt werden, daBl
die eigentliche Kranansteue-
rung genau das Ansteue-
rungsprogramm aus CHIP
12/80 in Maschinensprache
nachbildet. FluBdiagramm
und Basiclisting aus diesem
Heft sind also niitzlich. Im
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Ansteuerprogramm des Kra-
nes ist kein Griff nach einer
Reservedame  vorgesehen.
Die muBB man von Hand auf-
stellen, wenn ein Bauer um-
gewandelt werden kann.
Wenn man das nicht macht,
spielt der Kran einfach so
weiter, als wenn der Bauer
eine Dame wire!

Vor Einschalten des Kranes
muBl ,,00° auf die Adresse
,C090* gegeben werden. In
Basic: POKE (49296,0).

Die Hardware

Im Prinzip ist die Hard-
ware ganz einfach, die dieses
Programm bendtigt. Der
Schachkran selbst erwartet
ganz normale 5-V-Signale
und gibt auch solche ab. Beim
Apple II sind alle Systemsi-
gnale auf Busstecker gefiihrt,
die noch dazu einen Kontakt

fiir ,Device-Select™ besitzen,
der nur aktiviert ist, wenn der
Stecker mit seiner Nummer
angewdhlt ist. Betrachten Sie
jetzt das Schaltbild. Dort sind
zur Signalumformung sieben
Inverter und zwei Nand-Gat-
ter eingesetzt. Damit werden
die Apple-Signale so umge-
formt, daB die IC 74373, das
sind acht D-Flip-Flop auf ei-
nem Chip, mit Three-State-
Ausgingen richtig arbeiten
konnen.
Und zwar ist das 74373 IC so
gebaut, daB} es einen Signal-
eingang zur Freischaltung
der Ausginge (Qutput-Con-
trol) besitzt und einen Signal-
eingang, der die Ubernahme
der an den Dateneingéingen
anliegenden Informationen
steuert (Enable).

In der im Schaltbild ange-
gebenen Schaltung passiert
nun folgendes, wenn im Pro-

gramm der Befehl ,Schreibe
in  SteckanschluB 1” auf-
taucht (vorausgesetzt, das In-
terface ist in Slot 1 auch ein-
gesteckt): Der Apple setzt die
R/W-Leitung auf 0, weil ge-
schriecben wird und setzt
ebenfalls die DS-Leitung fiir
Slot 1 auf 0, weil dieser ange-
wihlt ist. Es liegen dann
beide Eingidnge des Nand
Nr. 1 auf 1 und damit dessen
Ausgang auf 0. Die mit
Enable bezeichnete Leitung
liegt also auf 1, und das damit
verbundene erste 74373 tiber-
nimmt die vom Apple auf
den Datenbus ausgegebenen
Daten, um sie bei Bedarf
(wenn die zugehorige Out-
put-Control-Leitung von
Read auf 0 gelegt wird) an
den 0-Ausgidngen auszuge-
ben. In dieser Schaltung
kommt das Readsignal fir
das erste 74373 von auBen.

Taucht in einem Pro-
gramm der Befehl , Lese von
Slot eins* auf, dann liegt DS
auf 0 und R/W auf 1. Es wer-
den damit beide Eingidnge des
zweiten Nands auf 1 gelegt.
Damit geht das Signal Out-
put-Control fir das zweite
74373 auf 0, und die dort ein-
gespeicherten Daten werden
auf den Datenbus des Apple
geschaltet, der sie jetzt iiber-
nehmen kann. Wenn vorher
mit einem Write-Impuls von
aufBlen etwas Sinnvolles in das
74373 eingeschrieben wor-
den ist, dann kann das jetzt
weiter im Programm verar-
beitet werden.

Die Schaltskizze zeigt also
alles das, was man zu einem

Input/Outputport mit ge-
trennten Ein- und Ausgidngen
benotigt.

Besorgen miissen Sie:
- eine in die Apple-Slots

Apple — Bus E
R/W oS Do.... Dy ub
L
e
NANDT Do D.O
Enable ' 7 ;
et a
7 3 7
i
3 D
Output Control Output Read
lj Control SE—
NAND II I °<)_‘<} oo
Qo Do
; 7 :
Q7| 4 |py
3
7
3 |

VCC 4B 4A LY JB JA )Y
1] [i3] [iz] fi] fig] [8] [8]

DI T2l BT 5T 18] 70 DT 2T BT T4 TsT TeT T71
A 1B 1Y 2A 2B 2Y GND 1A 1Y 2A 2Y 3A 3Y GND
7400 7404

VcchlTTllT

Output Contr.
1Q 1D 2D 2Q 3Q 3D 4D &

8Q 8D 7D 7Q 6Q 6D 5D 5Q

Enable

lTTllTTlGND

74373

Das Interface zum Schachkran ist universell einsetzbar. Es ist ein 8-bit Input-Port und ein 8-bit OQutput-Port. Die Anschliisse
Read und Write werden von der Peripherie bedient und miissen auf 1 gelegt werden, wenn der Kran angeschlossen wird. Der Kran
wird dann vom Programm iiber Bit 1 bis 4 von 74373 (I) bedient und meldet iiber Bit 1 und 2 von 74373 (11) seinen Standort
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