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Robotrendszer Robby RPS robot
(CCRPS)

Rendelési szam: 190333

Az els6 hasznalat el6tt figyelmesen olvassuk végig ezt a kezelési
utasitast, majd a Robby RPS5 robot és ajanlott tartozékai teljes leirasat,
amelyek ennek a terméknek a megfeleld kezelésére vonatkozd szamos
informacidt tartalmaznak, tovabba a biztonsagi eldirasokat. Ezek az
informéaciok ehhez a termékhez tartoznak. Tartsuk be ezeket az
eldirasokat, és bocsassuk masok rendelkezésére is, amikor a
késziiléket esetleg tovabbadjuk harmadik személynek. Ezért 6rizziik
meg ezt a kezelési utasitast a jové szamara is.

Ez a termék kielégiti az érvényes eurdpai és nemzeti iranyelveket. A
konformitds be lett vizsgalva, és az erre vonatkozéd megfeleld
magyarazatok ¢és adatok a gyartonal rendelkezésre allnak.

Ez csak egy rovid kezelési utasitas.

A részletes informaciok megtalalhatok az RPS5 robotrendszer komplett
kezelési utasitasaban (Conrad rendelési szam: 190333), és a Robby
RPS bévitkartya kezelési utasitasaban (Conrad Electronic rendelési
szam: 190310).

Mindkét kezelési utasitds és tovabbi informdcidk megtalalhatok a
Robby RP5 robothoz mellékelt CD-n, valamint a kovetkezd web-
oldalunkon: www.c-robotics.de.

Rendeltetésszeri hasznalat

Ebben a mozgd robotban van egy programozhaté mikroszamitogép,
amelybe be kell tolteni szamitdgép segitségével a mellékelt
meghajtoprogramot  (driver), mintaprogramokat ¢és felhasznaloi
programokat. A robot a gyakorlatban bemutatja az adatgyiijtést és a
miikodést a robotika irant érdekl6dok szamara  altalanos
szoftverparaméterek végrehajtasa kdzben.

A robot nem rendelkezik a kereskedelmi hasznalatra jogositd
tanusitvannyal.

A mozg¢ iizem nem engedélyezett bedugaszolt haldzati tapegységgel.
A fentiektdl eltéré semmilyen mas hasznalat nem engedélyezett.
Haszndlata csak a meghajtoprogramnak a CD-rdl torténd telepitése
utan lehetséges. A mikodésre, ellendrzésre ¢és programozasra
vonatkozd Osszes sziikséges informaciot a Robby RPS5 robot, és a
Robby RP5 bdvitokartya komplett, részletes kezelési utasitisa
tartalmazza (rendelési szam: 190310).

A szallitas tartalma

1 csatlakoztatasra kész, 6sszeszerelt Robby RPS5 robot

1 programozo-kabel

1 CD az 0sszes sziikséges programmal és a részletes kezelési
utasitassal

1 rovid kezelési utasitas

Biztonsagi eldirasok

Figyelmesen olvassuk el ezt a fejezetet! A biztonsagi eldirasok be
nem tartasa életveszélyes aramiités és tiiz kockazatat jelenti.

A robot nem alkalmazhato jatékul 14 éven aluli gyermekek szamara.
Csak feliigyelet mellett adjuk a keziikbe. A programozastél fliggéen
varatlan mozgésokra kertilhet sor.

Az ékszijas meghajtashoz a kerekek és a hajtészij kozott meghajtasi
helyek vannak. Ezek altalaban kapcsolodnak, és rogzitve vannak a
kerekek és a fogaskerekes hajtomii kozott. Hasznalat kézben ne
nyuljunk be a kerekek és a hajtdszij kozé. Figyeljiink a helyiségben
1évé gyerekekre. Ne hasznaljuk a robotot, ha szabadon futkarozo
haziallatok vannak a kozelben.

Figyelem!

A robot programozasatol fliggen a motor varatlanul elindulhat!

Az alapkartyan fedetlen alkatrészek ¢s vezetdpalyak (nyomtatott
huzalozas) vannak. Ne hozzunk létre rovidzart ovatlanul elhelyezett
fémtargyak, vagy a fémet alulrél érint§ egyéb targyak altal.

A robot mikddtetése eldtt rogzitsiink vagy tavolitsunk el minden
folyadékot tartalmazé edényt, példaul kavéscsészét, palackot, vagy
viragvazat.

Ne miikddtessiik a robot asztal tetején, vagy olyan helyen, ahol baleset
érheti. Gondoljunk arra, hogy a robot fel is tud maszni valamire.

Ne hasznaljuk a robotot éghetd folyadékok, gazok vagy porok
jelenlétében.

Egy mintaprogrammal torténé iizembe-allitas

gyors ismertetése

Elsé iizembeallitas

A robotot csak szaraz és tiszta kornyezetben vegyilk hasznalatba. A
piszok, por, idegen részecskék ¢és a nedvesség elrontjak a késziilék
mechanikai épségét.

Miel6tt hozzanyulnank a robothoz, fogjunk meg egy hosszabb foldelt
targyat (pl. késziilékhazat, vizvezetéket, vagy flitésvezetéket), hogy
elvezessiik a sztatikus toltést. Ha maga a robot siil ki egy foldelt
targyon Kkeresztiil, az ugyan nem jelent veszélyt a szamara, de
szétzilalhatja a programot, és ellendrizetlen robotmozgasokat idézhet
eld.

Tapegység

Az Osszes elektromos csatlakozas a tdpegység ¢és a robot kozott
rendelkezésre all. A csatlakozokabelek bedugéasa vagy kihuzésa, vagy
a csatlakozasok létrehozasa ¢s megsziintetése a vezérld-szamitogép,
vagy a csatlakoztatott késziilékek tonkremenetelét eredményezheti. A
robot 7,2V egyen-tapfesziiltségre van méretezve. Ezt a fesziiltséget 6
db NiCd akkumulator szolgaltatja. Csak bevizsgalt tolt6késziiléket
hasznaljunk az akkumulatorok tdltésére. Egy rendelhetd tartozek, a
dugasztapegység segitheti ki az akkumulatorokat, amely optimalis
toltést és talterhelés elleni védelmet nyujt.

A robot taplalasara 6 db kivalé mindségl, alkali-magnézium-elem is
alkalmas. A nagy belséellendllas miatt az aram-csucsokat (pl. a
haladasi irany gyors megvaltoztatasat) keriiljiik el a programozas
folyaman.

FIGYELEM:

Ne csatlakoztassunk kiilsd tapegységet a robotra, ha nem
akkumulatorok vannak benne.

Ne csatlakoztassunk kiilsé tapegységet a robotra, ha nincs kikapcsolva
(OFF) a tapkapcsolo (ON/OFF), vagy ha elemek vannak a robotban.
Ne csatlakoztassunk az ajanlottol eltérd tipusu tapegységet.

Ellenkez6 esetben a robot alkatrészei tonkremehetnek a tilterhelés
kovetkeztében.

Az elemek berakasa

Legyiink teljesen biztosak abban, hogy:

e arobot nincs csatlakoztatva egy szamitogépre,

e a tapkapcsold (ON/OFF) az OFF allasban van (eldrefelé van
kapcsolva).

Csavarjuk ki az alapkartyan 1évé négy (4) rogzitdcsavart, és dvatosan

htzzuk ki a kartyat. Rakjunk be 6 db (legalabb minimalisan feltoltott)

NiCd ceruzaakkumulatort helyes polaritassal a teleptartoba. Ha

meggy6z46dtiink arrdl, hogy helyes polaritassal vannak betéve az

akkuk, szereljiik vissza az alapkartyat a hazba.

A robot csatlakoztatasa a szamitégépre.

Most csatlakoztassunk egy u. n. null-modem-kabelt a szamitégép
SOros portjara. Sok szamitogépnek van egy
9-pdlusu és egy 25-pdlusu soros interfész-csatlakozdja. Ha a
szamitogéplinkdn  csak  25-polust  interfész-csatlakozd  van,
hasznaljunk egy potlolagos adaptert.

Csatlakoztassuk az interfész-kabel 3-pélusi  dugdjat a robot
kapocslécére, ligyelve a helyes polaritasra (a dugd védett a helytelen
polaritassal valo bedugas ellen).



A szoftver telepitése

A robottal egyiitt kapunk egy telepit6 CD-t is, amely az Osszes
sziikséges programot ¢s példat tartalmazza.

Rakjuk be a CCRPS5 Utility (kiszolgalo) CD-t. A telepitd képernyd
automatikusan megjelenik.

Inditsuk el a CCRPS telepitdprogramot.

Ez a program az Osszes sziikséges adatot telepiti a szamitogépen.
Inditsuk el a CCRP5 programot a Windows meni
Start/Programs/CCRPS almeniijébdl.

Valasszuk ki az “Environment” (kornyezet) almeniit az “Options”
meniipont alatt.

Valasszuk ki a “Simulator and charger (szimulator és tolt6)
meniipontot, ¢és kossiik 0Ossze a robotot a null-modem-kabel
segitségével a szamitdgép hatuljan 1évé interfész-csatlakozoval.
Zarjuk le az ablakot az OK (Enter) beadéasaval.

Az IDE altal az Introduction CCBASIC (CCBASIC bemutatasa)
konyvtarban telepitett CCBASIC példak nem a robot mitkodtetésére
szolgalnak, és csak programpéldaknak szantak oket.

A rendszermeghajté (driver) telepitése, és az elsé
miikédésvizsgalat

Kapcsoljuk most be (ON) a robot tapkapcsolojat (ON/OFF), és
nyomjuk meg a RESET gombot a kartyan.

A Robby RPS5 robot most készen all az els6 program letdltésére.
FIGYELEM:

Ne ugorjuk at ezt a példat, minthogy egy fontos rendszermeghajtot tolt
le.

Inditsuk el a 1_RUN_LEDS.BAS programot az IDE-ben.

Valasszuk ki a “BASIC compiler” (forditoprogram) parancsot a
“Development” (fejlesztés) meniib6l. A program most atalakitja
(leforditja) a kodot. Figyeljik a “Message” (lizenet) ablakot. Az
tizenet-ablakban a futdsi idére és a konverzi6 végrehajtasara
vonatkozé lizenetek jelennek meg. Ha a BASIC forraskod hibakat
tartalmaz, akkor ez az lizenetablakban kiirasra kertl.

Ebben a példdban nem fordulhatnak eld hibak.

A helyes atalakitas utan valasszuk ki a “Transfer to C-Control unit”
(atvitel a C-vezérldegységbe) a “Development” meniiben. A
forditoprogram altal generalt kodok most mar hozzaférheték a robot
“lelke”, a C-vezérld (szamitogépes vezérlés) szamara. Az
tizenetablakban ekdzben megjelennek a végrehajtasi- vagy a
hibaiizenetek.

Ha az 4tvitel hibakkal megy végbe, nyomjuk meg a robot
alapkartyajan a START gombot, hogy elinditsuk a programot. A négy
piros fényli LED folyamatos statusz-jelzést ad.

4 RUN_DRIVE.BAS.

Miel6tt elkiildenénk a robotot elsé Utjara, futtassuk le legalabb az els6
4 mintaprogramot, és ismerkedjiink meg a robot kezelésével és az
érzékelk hasznalataval.

A CD-n lévé mintaprogramok

A mintaprogramok tartalmazzdk a vezérlérendszer Osszes
programozasi komponensét, mivel telepités kozben részben hozzajuk
kell férni. Az aktualis mintakod rendelkezésre all, és vilagos
magyarazattal bir. Az 6sszes mintaprogramnal az utols6 programpont
magyarazo szoveget tartalmaz, mivel az tolti be a rendszermeghajtot
(system driver). A meghajtot csak egyszer kell betdlteni, és az elsd
mintaprogram végrehajtja.

A CD-n 14 mintaprogram van, a 001.BAS-t6l a 014.BAS-ig, amelyek
1épésrol 1épésre megmagyarazzak szamunkra a CC-BASIC nyelvet.

1_RUN_LEDS.BAS
Ez a mintaprogram azt mutatja be, hogyan vezérlodik az 1 + 4 LED. A
LED-ek a csipogoval egyiitt adjak az egyetlen kimendjel-lehetdséget.

1_RUN_TOUCHSENSOR_1.BAS

A robotnak van egy érintés-érzékeldje bemendjel-lehetdségként. Ez
egy analog-digitalis atalakitora (A/D-konverterre) csatlakozik, és
kiilonbséget tud tenni kiilonb6zo iitkozési szogek kozott. Figyeljiik
meg az érintkezések moddjat ahhoz, hogy az oszlopkijelzén lathato
A/D-konverter-értékeket tudjuk alkalmazni és értelmezni.

1_RUN_TOUCHSENSOR_2.BAS
Ez a mintaprogram azt mutatja be, hogyan kell hasznalni a
megismerést, s hogyan valasztunk ki egy programot négy koziil.

2_RUN_SOUNDSENSOR.BAS
A hangszint kiértékelése, és kijelzése a LED-ekkel.

3_RUN_ACS.BAS

Megmagyarazza az Osszeiitkozés ellen védd rendszer-komponens
(ACS) szamara szolgal6 alrendszert. Ez a mintaprogram bemutatja az
ACS mikodését. Ennek a programnak a hasznalatdval fogalmat
nyeriink arr6l, hogy mit lat és mit nem lat az ACS:

3_RUN_ACS_SENSITIVITY.BAS
Ez a mintaprogram bemutatja, hogy hogyan szabalyozzuk az ACS
érzékenységét, és milyen tavolsagra terjed ki az észlelési teriilet.

3_RUN_ACS_INTERRUPT.BAS
Az ACS megszakitasi (Interrupt) iizemben is hasznalhaté. Ez a
program megmagyarazza, hogy ez miként miikodik.

4 RUN_DRIVE.BAS

A robot készen all az els6 utazasara. Az ACS-el torténé haladas
demoja bemutatja a hajtdomotorok vezérlésének az alapjait, és azt,
hogy miként keriiljiink el egy iitk6zést egy “dodzsem” manéverrel.
Amikor a meghajtorendszert aktivva tevd programot inditunk el, elébb
le kell bontani az interfész-kabelt a robotrol.

4 RUN_MOTIONSENSOR_ACS.BAS
Itt azt latjuk, hogy miként mitkddik az ACS mozgasérzékeloként.

4 RUN_DISTANCESENSOR_ACS.BAS
Ebben a demoban az ACS-t arra hasznaljuk, hogy allandd tavolsagot
tartson egy targytol, és ugyszolvan figyelje azt.

5_RUN_LIGHT_SENSOR_1to 3
Ez 3 mintaprogram a fényérzékeld hasznalatardl, mint példaul
mozgasfigyel6 vagy fényerdsség-méro.

6_RUN_TRIP_COUNTER.BAS
A haladasi utvonal mérése Iényeges szempont a robotnak egy
helyiségben valo tajékozodasaban.

7_RUN_VOLTAGE_SENSOR.BAS

A CCRP5 robotnak van egy érzékelgje, amely az
akkumulatorfesziiltséget figyeli. A mikodésére és jelentdségére
vonatkoz6 informaciokat ez a mintaprogram tartalmazza.

8_RUN_CURRENT_SENSOR.BAS

9 RUN_IR_COMM.BAS
Ezt a programot féleg az infravorés (IR) kommunikacios rendszerhez
hasznaljuk.

9_RUN_IR_COMM_INT.BAS
Ezt a programot f6leg a megszakitasos infravorés (IR)
kommunikacios rendszerhez hasznaljuk.

9 RUN_REMOTE_CONTROL.BAS
Ez a program azt mutatja be, hogyan hasznaljuk a kommunikacios
rendszert a tavatvitel vezérlésére.



