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Powyzsza instrukcja obstugi jest publikacja Conrad Electronic GmbH,
Klaus-Conrad Strasse , D-992240 Hirschau.

Wszystkie prawa wiagcznie z ttumaczeniem zastrzezone. Reprodukcje
kazdego rodzaju np. fotokopie, mikrofiimy lub kopiowanie przez
urzadzenia do elektronicznej obrdbki danych wymagajg pisemnej
zgody producenta.

Przedruk, takze wydawany, zastrzezony.

Powyzsza instrukcja obstugi odpowiada technicznemu stanowi
oddania do druku. Zmiany w technice i wyposazeniu zastrzezone.
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Wersja 10/03

System sterowniczy
Robota Robby RP5 (CCRP5)

Krétka instrukcja obstugi
Numer zaméwienia. 19 03 33

Powyzsza instrukcja obstugi nalezy do tego produktu. Zawiera wazne
wskazowki dotyczace uruchomienia i stosowania. Prosze mie¢ to na wzgledzie,
jesli przekazujesz produkt w rece osob trzecich.

Zachowaj instrukcje, aby mie¢ mozliwos¢ pdzniejszego zajrzenia do niej!
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Wielce szanowny kliencie, wielce szanowna klientko

Przeczytaj prosze w catosci i uwaznie krotka instrukcje obstugi oraz petna instrukcje obstugi robota Robby
RP5 oraz oferowanych akcesoriéw, zanim po raz pierwszy uruchomisz urzadzenie, zawierajg one liczne
wskazéwki ,dotyczace uzytkowania produktu zgodnego z jego przeznaczeniem jak i wskazowki
bezpieczenstwa. Instrukcja obstugi nalezy do tego produktu. Prosze miej to na wzgledzie, jesli
przekazujesz produkt w rece osob trzecich. Zachowaj te instrukcje obstugi, aby mie¢ mozliwosc
pdzniejszego zajrzenia do niej!

Ta instrukcja obstugi jest tylko streszczeniem.

Dalsze wskazoéwki, dotyczace uruchomienia systemu robota RP5, otrzymasz w pelnej wersji
instrukcji obstugi robota RP5 (numer artykutu przypisany przez firme Conrad 19 03 33) oraz w
petnej instrukcji obstugi rozszerzajacej plytki obwodu drukowanego Robby RP5. (numer artykutu
przypisany przez firme Conrad 19 03 10)

Obie instrukcje obstugi oraz dalsze informacje znajdziesz na zalaczonych do robota Robby RP5
ptytach CD, lub na naszych stronach internetowych: www.c-robotics.de

Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Ten robot jest zaopatrzony, w dajacy si¢ zaprogramowaé mikrokomputer, w ktérym musza zosta¢
zainstalowane na komputerze przez uzytkownika, dotgczone programy sterujace, przyktadowe oraz
wiasne. Powinien on eksperymentalnie pokaza¢ osobom zainteresowanym robotyka, wptyw oraz dziatanie
mierzonych parametréw oprogramowania, ogdlne programowanie, gromadzenie danych pomiarowych i
sposo6b zachowywania sie.

Robot nie jest przeznaczony do zastosowania komercyjnego.

Tryb jazdy nie jest dopuszczalny z wigczonym zasilaczem fadujacym.

Zastosowanie inne niz zgodne z przeznaczeniem nie jest dopuszczalne.

Ruch jest mozliwy tylko po instalacji sterownikéw z CD. Pobierz wszystkie informacje potrzebne do
uruchomienia, uzytkowania i programowania z petnej instrukcji obstugi Robby RP5 a podczas korzystania
z rozszerzajacej ptytki obwodu drukowanego RP5 (numer artykutu 19 03 10).

Zakres dostawy

1 x gotowy do podtaczenia wbudowany robot Robby RP5

1 x kabel programujacy

1 x CD ze wszystkimi potrzebnymi do pracy programami i petnymi instrukcjami obstugi
1 x krétka instrukcja obstugi

Wskazowki bezpieczenstwa

Przeczytaj ten rozdzial ze szczeg6lng uwaga! W przypadku nieprzestrzegania wskazowek
bezpieczenstwa powstaje zagrozenie zycia poprzez porazeniem pradem lub pozar!

Robot nie powinien by¢ stosowany jako zabawka dla dzieci ponizej 14 roku zycia. Uwazaj na dzieci, ktére
znajdujg sie w pomieszczeniu , podczas uzywania robota. Zaleznie od oprogramowania moga wystapi¢
nieprzewidziane ruchy jezdzace lub sterujace.

W przypadku ruchéw gasienicowych, pomigdzy kotem a pasem gasienicowym powstajg obszary zasilania.
Obszary te sg w przypadku CCPR5 rozlegle wypetniane przez wneki miedzy kotami i tym samym
zabezpieczane. Uwazaj podczas pracy, aby palce nie dostaty sie miedzy koto a pas gasienicowy. Uwazaj
na dzieci, znajdujgce sie w pomieszczeniu. Nie uzywaj robota, jesli w pomieszczeniu znajdujg sie
swobodnie biegajace mate zwierzeta.



1 WPROWADZENIE_LEDS.BAS
Ten przyktad pokazuje jak odbywa sie kierowanie diodami od 1 do 4. Diody sa obok beepera jedyng
mozliwoscig wydania polecenia.

1 WPROWADZENIE_CZUJNIK DOTYKU_1.BAS

Robot ma jako mozliwo$¢ wprowadzenia czujnik dotykowy. Jest on potaczony z przetwornikiem wartosci
mierzonej i daje tym samym mozliwo$¢ rozréznienia wiekszej ilosci stopnia dotyku. Zeby uzyskaé punkt
zaczepienia, tak jak sie tego domaga rodzaj dotyku i warto$¢ przetwornika wartosci mierzonej, zostanie on
wyswietlony jako wskazanie belkowe.

1 WPROWADZENIE_CZUJNIK DOTYKU_2.BAS
Ten przyktad pokazuje, jak mozna zastosowa¢ wykrywanie i tym samym np. wybra¢ jeden z czterech
programow.

1 WPROWADZENIE_CZUJNIK DZWIEKU_BAS
Poziom hatasu zostaje okreslony i wskazany poprzez diode LED.

3 WPROWADZENIE_ACS.BAS

Tu znajdziesz objasnienie do subsystemu, do czesci skladowych ktérego nalezy takze system
antykolizyjny (ACS). Przyktad pokazuje funkcje ACS. Wybierz ten program aby uzyska¢ wrazenie,
na temat tego ¢ ACS widzi a czego nie widzi.

3 WPROWADZENIE_ACS_CZULOSC.BAS
Na tym przyktadzie zostanie zademonstrowane co , jak zostata ustawiona czuto$¢ ACS i jak daleko siega
zasieg.

3 WPROWADZENIE_ACS_PRZERWANIE.BAS
ACS moze zosta¢ uruchomiony takze w trybie przerywania. Jak sig to odbywa zobaczysz tutaj.

4 WPROWADZANIE_NAPED.BAS

Robot jest gotowy do pierwszej przejazdzki. Demo jazdy pokazuje podstawy kontroli nad silnikami
napedowymi oraz jak zostajg przekazywane komunikaty o kolizji przy wymijaniu.

Jesli zatadowates$ program, ktory aktywuje naped, powinienes$ najpierw wyciagnac¢ wtyczke interfejsu na
robocie.

4 WPROWADZENIE_CZUJNIK RUCHU_ACS.BAS
Jak sprawnie wprowadzi¢ ACS jako czujnik ruchu, zobaczysz tutaj.

4 WPROWADZENIE_CZUJNIK ODDALANIA_ACS.BAS
W tym Demo ACS zostanie przy uzyciu statego odstepu zatrzymane przy jednym obiekcie, aby go ,ze tak
powiem strzec.

5 WPROWADZENIE_SENSOR SWIATLA_1 DO 3
Trzy przyktady na uzycie czujnika $wiatta np. rejestrator ruchu lub miernik natezenia $wiatta.

6 WPROWADZENIE_DROGOMIERZ.BAS
Obliczanie niebezpiecznych trajektorii jest istotnym punktem dla orientacji robota w pomieszczeniu.

7 WPROWADZENIE_CZUJNIK NAPIECIA.BAS

CCRP5 posiada czujnik, stuzacy do nadzorowania napigcia akustycznego. Informacje na temat
postugiwania sie i wskazéwki odnosnie znaczenia otrzymasz w programie przyktadowym.

8 WPROWADZENIE_CZUJNIK PRADU.BAS

9 WPROWADZENIE_IR_COMM.BAS
Zasadniczy dla postugiwania sie systemem komunikacyjnym na podczerwien.

9 WPROWADZENIE_IR_COMM_INT.BAS
Zasadniczy dla postugiwania si¢ systemem komunikacyjnym na podczerwien z przerwaniem

9 WPROWADZENIE_REMOTE_CONTROL.BAS
pokazuje zastosowanie systemu komunikacyjnego do zdalnego sterowania pojazdu.
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Ostrzezenie!

A

L1 Zaleznie od zaprogramowania robota silniki moga nieoczekiwanie si¢ uruchomic!

Na goérnej powierzchni ptyty gtdwnej znajdujq sie nie odkryte czesci budowy i $ciezki przewodzace. Nie
doprowadz do krétkich spie¢ spowodowanych przez nieuwage nie odtozonymi przedmiotami metalowymi
lub narzedziem. Uwazaj przy tym by robot nie wjechat pod meble lub inne przedmioty z metalowym
spodem.

Przed uruchomieniem wszystkie, znajdujace sie w obszarze zasilania zbiorniki z cieczami jak np. filizanki
z kawa, butelki oraz wazony kwiatowe, muszg zosta¢ zabezpieczone albo usuniete.

Nie wprowadzaj robota w ruch na powierzchniach stolowych oraz na obszarach, na ktérych istniej
niebezpieczenstwo upadku. Pomy$| przy tym o zdolnosci do wspinania sie, jakg posiada robot.

Nie wprowadzaj robota w ruch w otoczeniu z tatwopalnymi lub wybuchowymi cieczami, gazami lub
pytami.

Szybka instrukcja uruchomienia z przyktadowym
programem.

Uzywanie

. Uzywaj robota tylko w suchym i czystym obszarze domowym.
Brud, pyl, ciata obce i wilgoé moga uszkodzi¢ mechanike.

. Zanim zaczniesz sterowanie robotem, powiniene$ dotkna¢ duzego, uziemionego przedmiotu (np.:
metalowg obudowe PC, wodociag, albo rure grzewcza), aby zredukowa¢ ewentualne natadowania.
Roztadowanie robota samoczynnie przeciwko uziemionym przedmiotom jest bezpieczne, moze
jednakze prowadzi¢ do zachwian programu oraz niekontrolowanych funkcji robota.

Napiecie zasilajace

Wszystkie elektryczne ztacza z i do urzadzenia sg zawsze wykonywane przez przylgczeniem napiecia
zasilajacego. Podpinanie lub odpinanie kabli zasilajacych lub wykonywanie lub rozwigzywanie ztaczy
moze doprowadzi¢ do uszkodzern komputera sterujacego lub przytaczonych sprzetéw. Do zasilania
robota przewidziane jest napiecie state 7,2V , ktére jest wytwarzane przez sze$é akumulatoréw niklowo-
kadmowych. Do tadowania akumulatoréw uzywaj tylko sprawdzonych fadowarek. Prowizorycznie
akumulatory moga zosta¢ tadowane przez, oferowany jak dodatek zasilacz wtykowy. W tym przypadku
nie mozna oczekiwaé optymalnego tadowania jak i ochrony przed przetadowaniem.

Robot moze zosta¢ zasilany takze z szescioma wysokowarto$ciowymi manganowymi bateriami
alkalicznymi. Z uwagi na wysoka oporno$¢ wewnetrzng muszg zostaé usuniete programowo groty
pradowe podczas pracy (np. przy gwattownej zmianie kierunku jazdy).

OSTRZEZENIE! . Nie prébuj nigdy podtaczac robota do zewnetrznego napiecia zasilania, jesli
baterie nie zostaty wiozone.

. Nie prébuj nigdy podtaczaé robota do zewnetrznego napiecia zasilania, jesli
& pokretto WEACZ/ WYLACZ jest ustawione na WYLACZ, lub baterie sg
wiozone.

. Nie podtaczaj nigdy, innego niz dotaczony zasilacza wtykowego

W kazdym z tych przypadkéw jest pewne, ze czesci budowy zostang zniszczone przez
przetadowanie



Wkitadanie akumulatorkow

Upewnij sie koniecznie, ze:
. robot nie ma pofaczenia z PC
. pokretto WLACZ/ WYLACZ jest ustawione w pozycji WYLACZ (przechylony do przodu)

Odsadz $ruby mocujace ptyty gtownej i zdejmij je ostroznie. W6z szes$¢ (przynajmniej nieco
natadowanych) akumulatorkéw niklowo-kadmowych Mignon dodatnim biegunem do pojemniczka na
baterie. Jesli upewnite$ sig¢ co do wiasciwej pozycji akumulatorkdw w pojemniku, zamontuj ponownie ptyte
gtéwna na podwoziu.

Potaczenie robota z PC

W16z tylko zerowy kabel modemu, o dtugosci okoto 1,5 m, do wolnego szeregowego interfejsu twojego
komputera. Wiele komputeréw dysponuje dziewigcioportowym lub  dwudziestopigcioportowym
szeregowym interfejsem,. Jesli na twoim komputerze jest wolny tylko dwudziestopigcioportowy interfejs,
potrzebujesz dodatkowego zasilacza.

WIéz przytaczajac trzyportowy facznik do konca kabla interfejsowego zgodnie z biegunowoscig na zlaczu
krawedziowym robota.”(Wtyczka ma ochrong przed nieprawidtowym ustawieniem biegunowosci)”.

Instalacja oprogramowania

Wraz z robotem otrzymujesz CD instalacyjne, ktére zawiera wszystkie potrzebne programy oraz
przyktady.
. Wi6z CCRP5 Utility CD. Automatycznie pojawi sie powierzchnia instalacyjna,
. Uruchom program instalacyjny CCPR5.

Dzieki wykonaniu programu wszystkie potrzebne dane zostang zainstalowane na twoim PC.

. Uruchom program CCPR5 z menu startowego systemu Windows, programy, CCPRS5.

. Woybierz na liscie menu ,, Opcje” , a w podmenu ,, Otoczenie”.

. Wybierz ,, Symulator i tadowarka”. Ustaw tylko interfejs, ktérego uzywates$ do przytaczenia zerowego
kabla modemowego na tylniej stronie twojego komputera.

. Zamknij okienko poprzez OK.

Zainstalowane przy pomocy IDE przyktady do CCBASIC w komendzie Wprowadzenie_ CCBASIC nie sg
funkcjonalne dla robota i stuzg jedynie jako przyktad programowania.

tLadowanie sterownikdw i pierwsza kontrola
funkcji

Ustaw pokretto WEACZ/  WYLACZ robota w pozycji WLACZ i naciénij przycisk RESET na ptycie
drukowane;j.

Robby RP5 jest gotéw do pobrania pierwszego programu.
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OSTRZEZENIE:

& Nie przeskakuj tego przyktadu, poniewaz taduje on wazny sterownik.

Zataduj program komenda 1_WPROWADZENIE_LEDS.BAS w IDE.

Nastepnie wybierz w menu , Rozwiniecie” komende , BASIC-Compiler”. Program zostanie
skonwertowany (skompilowany). Uwazaj przy tym na okienko na wys$wietlaczu o nazwie, Komunikaty”.
Pojawia sie tutaj komunikaty kompilatora dotyczace przebiegu oraz powodzenia konwersji. Jesli w tekscie
zrédtowym BASIC zawarte sg btedy, zostang one wylistowane w wyzej wymienionym okienku
dialogowym.

W tym przyktadzie nie powinny sie pojawi¢ Zadne btedy.

Po poprawnym wykonaniu konwersji wybierz w menu ,, Rozwiniecie” komende ,, transferuj do C-Control
Unit”. Stworzone przez komputer kody zostang przetransferowane do komputera sterujagcego C-Control,
serca robota. Komunikaty o powodzeniu lub btedach podczas kompilacji pojawig sie¢ ponownie w oknie
dialogowym.

Jesli kompilacja zostata przeprowadzona bezbtednie, naci$nij na klawisz startowy na ptytce drukowanej
robota, aby uruchomi¢ program. Potwierdzeniem tego bedzie zapalenie sie czterech czerwonych diod
LED.
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4 WPROWADZENIE_BIEG.BAS
Zanim po raz pierwszy wyprowadzisz robota, zataduj jeden po drugim, co najmniej cztery programy
przyktadowe i upewnij sie co do sterowania i zasiegu czujnik.

Przyktadowe programy na CD

Przyktady zawierajg zawsze wszystkie czesci programu, potrzebne do sterowania zasobami systemu,
poniewaz podczas instalacji trzeba bedzie do tego czesciowo powrdci¢. Kod wazny dla przyktadu jest
jednakze przystepnie stworzony i objasniony.

W przypadku wszystkich przyktadéw, ostatnia linijka programu jest komentowana, poniewaz taduje ona
sterownik systemowy, co jest wymagane tylko raz i zostaje wykonane wraz z pierwszym przyktadem.

Na CD znajdziesz czternascie przyktadow, od 001.BAS do 014.BAS, ktére krok po kroku wyjasnig ci jezyk
CC-BASIC.



