Smart Robots Pro

Notiuni de baza

Pentru primii pasi in lumea Smart Robots Pro, va
recomandam s& urmaériti videoclipul introductiv. In
acest curs veti invata, printre altele, cum sa va
conectati la controler, cum sa faceti un test de
interfata si cum sa configurati controlerul.

Apoi puteti incepe programarea.

Merita sa construiti si sa programati modelele in
ordinea prezentat aici. Incetul cu incetul veti
cunoaste noi blocuri de programare de care veti avea
nevoie din nou in sarcinile ulterioare.

Carusel

Svenja a fost la un festival popular
saptamana trecuta si a putut testa
multe masini diferite. Cel mai mult
i-a placut caruselul. Nu se satura de
a conduce. De aceea Svenja decide
sa-si construiasca pur si simplu
propriul carusel. O poti ajuta cu
asamblarea si programarea?

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie.

» Conectati cablurile conform schemei de circuit.

* Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

* Conectati controlerul BT-Smart la computer sau alt dispozitiv mobil prin
interfata Bluetooth.

Sarcina I:

Daca controlerul este conectat, puteti efectua primul test drive folosind testul interfetei.
Pentru a face acest lucru, pur si simplu mutati controlerul motorului1la dreapta si
urmariti cum se intoarce caruselul. De asemenea, puteti face caruselul sa mearga in
cealalta directie, schimband directia de rotatie la stanga.

fischertechnik
-




Sfat: Dacd nu sunteti sigur unde sd gadsiti testul de interfatd si cum functioneazd, cel
mai bine este sd vizionati din nou videoclipul introductiv.

Caruselul are lumini incorporate, pe care le puteti porni si opri in testul
interfetei folosind controlerul de pe Motor 2. Ce se intampla daca schimbi
,directia” celei de-a doua iesiri (M2)?

Exercitiul 2:

Svenja a gasit deja un sablon pentru un program carusel pe Internet.

Dar ea nu este complet sigura ce face programul. Puteti vedea ce efectueaza
procesul afisat cu caruselul dvs.?

Programmstart

setze Motor IR LE A LB 12X Geschwindigkeit ® 5P}

SGLLERN GG BTSmart_M1 -

Testeaza programul si vezi ce se intampla.

Pentru a face acest lucru, configurarea controlerului trebuie efectuata in Robo Pro Coding.
Daca nu stiti unde sa le gasiti, cel mai bine este sa vizionati din nou videoclipul introductiv.

Solutie: Motorul porneste, functioneaza timp de 10 secunde si apoi se opreste.

Sarcina 3:

Svenja se teme ca pasagerii s-ar putea lovi in cap in timp ce pleaca atat de
repede. De aceea are o idee: caruselul ar trebui sa se deplaseze doar la jumatate
de viteza (256) in primele 3 secunde si apoi sa accelereze pana la viteza maxima
(512). O poti ajuta sa scrie un astfel de program?

Sarcina 4:

Pentru a vedea mai usor daca caruselul este in viteza mica sau rapida, LED-ul

verde ar trebui sa fie aprins la viteza mica.

iar LED-ul rosu se va aprinde cu viteza mare. Puteti adauga aceasta functie la
programul dvs. curent?
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Sfat: LED-urile functioneazd doar intr-o ,directie”. Aceasta inseamnd cd LED-ul se
aprinde atunci cand curentul trece de la + la — Dar nu se aprinde atunci cand
curentul trece de la - la +. Putem profita de aceastd proprietate astfel incat sa
putem controla doud Idmpi cu o singurd iesire. Pentru a face acest lucruy,
schimbdm LED-ul din configuratia controlerului cu un motor, deoarece cu acesta
puteti schimba sensul de rotatie, inclusiv directia in care curge curentul. Dacd
intrarea motorului este setatd sd se roteascd in sens invers acelor de ceasornic,
LED-ul verde se aprinde acum si dacd este setat sd se roteascd in sensul acelor de
ceasornic, LED-ul rosu se aprinde. Incercati mai intdi aceastd functie in testul
interfetei. Apoi le puteti adduga la programul dvs.

Sarcina 5 (avansat):

Tnainte ca caruselul s& inceapa s3 se miste, LED-ul rosu ar trebui sa clipeasca de 3

ori. Dupa faza rapid3, viteza se reduce din nou la jumatate timp de trei secunde.
Directia de rotatie a caruselului se schimba apoi, tot cu un 3-
1secunda faza lenta si 7 secunde faza rapida. Calatoria se incheie cu o alta faza

lenta de 3 secunde.

LED-ul rosu se aprinde la viteza mica, iar LED-ul verde la viteza mare.

Sfat: La programare, comenzile invecinate sunt adesea necesare de mai multe ori una dupd alta. Pentru a
nu fi nevoit s programati un numdr nesfarsit de blocuri, puteti folosi si asa-numitele bucle. Aici puteti vedea
doud programe care fac acelasi lucru si anume cd iesirea M1 este pornitd si opritd (sau clipeste) de 4 ori

succesiv.

Programmstart

setze Motor Geschwindighkeit ©

Programmstart

wiederhole *JE1 -mat:

b 512

Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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Masina inutila

Fratele mai mic al lui Nik, Ole, apuca uneori
bomboanele lui Nik. De aceea decide sa
construiasca o cutie mica care sa se deschida
doar pentru o perioada foarte scurta de timp.
Deoarece Ole nu este inca atat de rapid, Nik
poate scoate bomboanele din cutie, dar Ole nu
poate. In plus, este doar distractiv sa operati si s3
observati cutia. 1l poti ajuta pe Nik s& construiasca
si sa programeze o astfel de cutie?

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie.

» Conectati cablurile conform schemei de circuit.

* Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

« Conectati controlerul BT-Smart prin Bluetooth sau USB
Interfata cu computerul sau alt dispozitiv mobil.

. gl%'é%%h‘?gétéﬂ QF(:'B%%@?%?epceor}%r&.a verifica daca toate componentele
Apoi efectuati configurarea controlerului.

Sarcina T:

Cu testul de interfata puteti muta toate motoarele in pozitia de pornire. Verificati
daca butoanele sunt deschise sau inchise.

Folosind testul de interfata, incercati sa deschideti gura cutiei, lasand parghia de
operare sa se extinda si sa se retraga si apoi sa inchideti din nou gura.

Sfat: Este posibil ca parghia de operare sa nu opreasca imediat comutatorul cu
puterea motorului. Apoi pur si simplu apasati comutatorul cu articulatia pivotanta
neagra de 10 ori cu mana nainte si inapoi si verificati daca bateria dvs. furnizeaza
inca suficienta tensiune.

Evitati sd Idsati motoarele s se blocheze pentru o perioadd lungd de timp,
adicd sa incercati sa va intoarceti, dar sG nu reusiti, deoarece se lovesc.

Exercitiul 2:

Acum creati un program pentru Cutia Inutila:

Cand butonul 14 este apasat, gura cutiei ar trebui sa se deschida si sa se opreasca
dupa 0,6 secunde. Parghia de actionare se extinde apoi si deschide din nou
butonul |4. Parghia de actionare se deplaseaza apoi inapoi in pozitia de pornire,
astfel incat butonul |12 este inchis. Apoi botul se inchide din nou.

Pentru acest program puteti folosi asteptarea pana la blocare. Acest lucru opreste
un program pana cand conditia atasata este indeplinita si abia apoi continua.
Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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Tanzroboter

Clara iubeste carnavalul si paradele de tot felul. Cu
toate acestea, mainile ei devin in cele din urma
atat de grele din cauza fluturii. Pentru ca ea sa
poata in continuare sa intdmpine numeroasele
flotoare frumoase de la parada orasului, ea
construieste pur si simplu un robot care flutura
pentru si cu ea.

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie

pe.

* Conectati cablurile conform schemei de circuit.
Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

* Conectati controlerul BT-Smart prin Bluetooth sau USB

« Interfata cu computerul sau alt dispozitiv mobil.
Utilizati testul de interfata pentru a verifica daca toate componentele

electronice sunt conectate corect.

* Apoi efectuati configurarea controlerului.

Sarcina 1

Utilizati testul de interfata pentru a regla pozitia bratelor astfel incat bratul stang

sa fie orientat vertical in jos.

Programeaza robotul sa fluture continuu, miscandu-si bratele la viteza 100 intr-o
bucla timp de 2 secunde, apoi lasand bratele statlonare pentru o secunda si apoi
miscand bratele din nou in cealaltd directie timp de doud secunde. Dup4 cele
doua secunde, bratele se opresc din nou pentru o secunda.

Inainte de a incepe fiecare program, asigurati-va ca readuceti bratele in pozitia

initiala folosind testul de interfata si ca motoarele nu se blocheaza.
Puteti varia viteza dupa cum doriti - apoi reglati si durata.

Exercitiul 2:

Pentru a atrage si mai multa atentie asupra robotilor ei dansatori, Clara se
gandeste sa faca robotul sa dea din cap dupa fiecare al doilea val, rotind discul cu
came in sens invers acelor de ceasornic timp de 2 secunde la viteza 350 dupa
fiecare al doilea val. O poti ajuta sa scrie un program corespunzator?

Inainte de a incepe fiecare program, asigurati-va ca readuceti bratele in pozitia
initiala folosind testul de interfata si ca motoarele nu se blocheaza.

Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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Drivebot

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie.

« Conectati cablurile conform schemei de circuit. Porniti
software-ul ROBO Pro Coding. Conectati controlerul

« BT-Smart la computer sau la alt dispozitiv mobil prin

« interfata Bluetooth. Utilizati testul de interfata pentru
a verifica daca toate componentele electronice sunt
conectate corect. Apoi efectuati configurarea

. controlerului.

Sarcina 1

Programati robotul astfel incat sa conduca imediat dupa inceperea programului.
Daca robotul intalneste un obstacol, adica unul dintre cele doua deschizatori este
activat, robotul se misca inapoi pentru o secunda si apoi se roteste cu o roata care
se deplaseaza inainte pentru o secunda si cealalta inapoi. Viteza marginilor la rotire

este de 200 timp de doua secunde, apoi robotul zboara din nou drept Tnainte.

Butoanele pot fi folosite ca deschizatori sau inchidere. Starea unui dispozitiv de
inchidere este O in starea neconfirmata si 11n starea activata. butonul de foc este
apasat pana la capat

astfel incat butoanele sa fie apdsate fiabil.

Exercitiul 2:

Finalizeaza programul astfel incat robotul sa-si corecteze calea spre stanga
atunci cand intalneste un obstacol in dreapta si, dimpotriva, sa isi corecteze
calea spre dreapta cand intalneste un obstacol in stanga.

Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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Roboti de predare

Robotii de predare pot fi invatati ce ar trebui sa faca folosind
intrarea direct pe robot. Sunt complicat de programat, asa
ca puteti deschide direct programul exemplu in Robo Pro
Coding.

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie.

* Conectati cablurile conform schemei de circuit.
Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

. %?Q%%E%‘gﬁgg%glt%ﬁul BT-Smart la computer sau alt dispozitiv mobil prin

Utilizati testul de interfata pentru a verifica daca toate componentele
electronice sunt conectate corect.

Apoi efectuati configurarea controlerului.

Sarcina T

Construieste-ti un curs cu obstacole. Apoi incercati asta cu predarea

In-comenzi pentru a stapani. Introducerea butonului functioneaza mai fiabil daca
il apasati cateva secunde pentru fiecare comanda.

Buton din stanga: rotatie stanga (90°) Buton din dreapta: rotatie dreapta (90°)
Ambele butoane in acelasi timp: drept inainte Robotul se misca preprogramat
dupa 5 comenzi. De asemenea, puteti modifica numarul modificand valoarea
variabilei list_move < 5. De asemenea, puteti vedea ce se intampla cand schimbati
vitezele.
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Sistem de alarma

Tn Germania, peste 65.000 de apartamente
au fost sparte in 2022. Asta corespunde cu
178 de spargeri pe zi. Este bine daca stii sa
te ajuti si sa te protejezi cu tehnologie.
Pentru a afla cum functioneaza un sistem
de alarma, construim unul singur.

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie

« Conectati cablurile conform schemei de circuit.

. Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

. Conectati controlerul BT-Smart prin Bluetooth sau USB

Interfata cu computerul sau alt dispozitiv mobil.

Utilizati testul de interfata pentru a verifica daca toate componentele

electronice sunt conectate corect.
* Apoi efectuati configurarea controlerului.

Sarcina 1:

Programati sistemul de alarma dupa cum urmeaza:

- Daca intrerupatorul principal nu este activat, nu ar trebui sa se intample nimic: lata cum puteti
Tu si familia ta deschideti si inchideti usa ca de obicei.

. Dacaintrerupatorul principal este activat si usa este inchisa, astfel incat trestia
Daca contactul are starea 1, LED-ul verde se aprinde.
Daca intrerupatorul principal este activat, dar usa este deschisa, LED-ul rosu lumineaza
intermitent, iar zgomotul emite un zgomot timp de o secunda la fiecare doua secunde.

- Daca usa este apoi inchisa din nou, alarma ar trebui sa se declanseze
fi declansat si mai departe.
* Alarma se opreste numai cand intrerupatorul principal este oprit din nou.

Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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Ventilator

Ventilatoarele sunt masini foarte simple, dar
utile. Un simplu ventilator poate fi pornit si oprit,
iar unele pot fi, de asemenea, mutate inainte si
inapoi. Acum dorim sa construim un ventilator
inteligent care porneste automat aceste doua
functii.

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie
pe.

« Conectati cablurile conform schemei de circuit.

. Porniti software-ul ROBO Pro Coding.

. Conectati controlerul BT-Smart prin Bluetooth sau USB

Interfata cu computerul sau alt dispozitiv mobil.

Utilizati testul de interfata pentru a verifica daca toate componentele

electronice sunt conectate corect.
* Apoi efectuati configurarea controlerului.

Sarcina 1:

Programati ventilatorul astfel incat sa 1l puteti porni folosind cele doua intrerupatoare-
si poate fi mutat inainte si inapoi. Ventilatorul ar trebui sa se miste doar inainte si inapoi
misca si cand se roteste.

Exercitiul 2:

Faceti controlul ventilatorului inteligent, facand ca ventilatorul sa porneasca
automat de indata ce valoarea rezistentei NTC este mai mica de 1300. Daca
valoarea este depasita, ventilatorul poate fi controlat prin intermediul
comutatoarelor.

Pentru aceasta, lasam controlerul sa faca calculele. Pentru a face acest lucruy,
trebuie sa treceti la etapa de invatare

2 schimbare. Aici comparam intr-un bloc logic daca valoarea senzorului este mai
mica (<) decat o valoare specificata. Sfat: Daca este necesar, puteti ajusta valorile.
In testul interfetei, vedeti ce valoare iese rezistorul NTC in ,starea rece”. Puteti
simula caldura atingand rezistorul NTC cu degetele. Puteti gasi exemple de solutii
pentru model in Robo Pro Coding.
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Dozator de componente

- Construiti modelul folosind
Instructiuni de constructie. Conectati
cablurile conform schemei de circuit.
Porniti software-ul ROBO Pro Coding.
Conectati controlerul BT-Smart la
computer sau alt dispozitiv mobil prin
interfata Bluetooth sau USB. Utilizati
testul de interfata pentru a verifica daca
toate componentele electronice sunt
conectate corect. Apoi efectuati
configurarea controlerului.

Sarcina 1:

Programati dozatorul de componente astfel incat sa va doneze o componenta de fiecare
data cand apasati un buton (I1). Daca nu mai sunt detectate componente In magazie,
LED-ul de semnal se aprinde si dozatorul nu mai raspunde la apdsarea unui buton.

Exercitiul 2:

Transformati dozatorul de componente intr-un contor de componente. Dupa
apasarea declansatorului, contorul ejecteaza componenta cu componenta din
mMagazie pana cand acesta este gol. Componentele ar trebui sa fie numarate in

paralel, iar rezultatul trebuie sa fie rezultat ca text.

Puteti utiliza variabile pentru aceasta. Puteti crea o variabila numita ,count” si o
puteti seta la O cand programul porneste. Cu fiecare bloc de constructie care
este ejectat puteti calcula variabila +1. Puteti gasi exemple de solutii pentru
model in Robo Pro Coding.
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- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie

Conectati cablurile  conform
« schemei de circuit. Porniti
software-ul ROBO Pro Coding.
« Conectati controlerul BT-Smart
« la computer sau alt dispozitiv
mobil prin interfata Bluetooth
sau USB. Utilizati testul de
interfata pentru a verifica daca
. toate componentele electronice
sunt conectate corect.

Sarcina 1:

la o foaie si lipeste-o de masa cu doua benzi de banda. Luati un stilou care se
potriveste Tn suportul pentru pix al robotului de pictura si atasati-l la suport. Apoi
aliniati robotul de vopsit cu hartia.

Tn testul interfetei, acum puteti crea nenumarate modele schimband vitezele
motorului si directiile de rotatie. Daca va place in mod deosebit un model, puteti crea
si un program cu parametrii selectati, astfel incat sa 1l puteti desena din nou si din
nou. Lasati robotul de pictura sa deseneze un timp pana cand puteti vedea un model.

Utilizati intotdeauna hartie cand utilizati robotul de vopsit si asigurati-va ca hartia nu

lasa nicio vopsea sa treaca.

Exercitiul 2:

O alt3 influent& asupra crearii modelelor sunt axele de rotatie. Incercati ce se
intampla cand schimbati pozitiile motorului?
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Joc cu mingea

- Construiti modelul folosind
Instructiuni de constructie.

« Conectati cablurile conform
schemei de circuit. Porniti software-

« Ul ROBO Pro Coding. Conectati

. controlerul BT-Smart la computer
sau alt dispozitiv mobil prin interfata
Bluetooth sau USB. Utilizati testul de
interfata pentru a verifica daca toate

. componentele electronice sunt
conectate corect. Apoi efectuati

. configurarea controlerului.

Sarcina T

Creati un program care declanseaza o rulare de fiecare data cand apasati un
buton. Acordati atentie directiei corecte de rotatie atunci cand aruncati. Anulati
programul daca sensul de rotatie este incorect si motorul se blocheaza.

In testul de interfata puteti regla inclinarea ejectiei controland al doilea motor.
Mai intai alegeti o panta plata.

Puteti regla puterea mecanismului de aruncare. Daca mingea nu zboara suficient
de departe, puteti mai intai sa mutati lonjeaua la stanga si la dreapta.
Asigurati-va ca loncherul este impins inapoi de parghia rotativa cand trageti.
Daca parghia nu este suficient de puternica pentru a impinge loncherul inapoi,
verificati tensiunea bateriei si inlocuiti-o daca este necesar.

—— | | E— )
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Pentru a intari si mai mult aruncarea, puteti intari suportul barei
cu blocul 5 Pentru a face acest lucru, glisati suportul barei din
model, scoateti blocul de constructie 5 de pe suport si adaugati
componentele enumerate. Apoi glisati suportul intarit inapoi in
model.

Exercitiul 2:

Pentru a face lovitura putin mai dificila, puteti schimba continuu
si inclinatia. Pur si simplu adaugati la programul dvs. ca motorul
2 functioneaza continuu.

Devine deosebit de dificil atunci cand motorul 2 isi schimba
brusc directia de rotatie sau viteza. Puteti adauga aceasta
crestere la programul dvs.? Puteti gasi exemple de solutii
pentru model in Robo Pro Coding.
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Leagan de nava

- Construiti modelul folosind instructiunile de constructie.

« Conectati cablurile conform schemei de circuit.
Porniti  software-ul ROBO Pro Coding.

« Conectati controlerul BT-Smart la computer

« sau alt dispozitiv mobil prin interfata Bluetooth
sau USB. Utilizati testul interfetei pentru a
verifica daca toate componentele electronice
sunt conectate corect. Apoi efectuati
configurarea controlerului.

Cand construiti modelul, asigurati-va ca nava se sprijina doar pe anvelopa. Apoi balansati
leaganul cu mana si utilizati testul de interfata pentru a va asigura ca contactul cu lame se

declanseaza atunci cand magnetul de pe leagan trece de contactul cu lame.

Sarcina T

Creati un program care accelereaza balansul navei prin rotirea anvelopelor.
Imediat ce contactul cu lama este inchis, anvelopa ar trebui sa se miste timp de
cca.

Rotiti n cealalta directie timp de 0,2 secunde. Directia de rotatie se schimba apoi
din nou pana cand contactul cu lame este inchis din nou.

Programul ar trebui sa inceapa numai cand intrerupatorul principal (I11) de pe
model este inchis. De indata ce intrerupatorul principal este deschis din nou,
leaganul navei ar trebui sa se balanseze din nou, sa apasati inca o data contactul
cu lame, sa se balanseze napoi in cealalta directie si apoi sa se opreasca astfel
incat nava sa fie verticala pe anvelopa.

Sfat: Pentru a va asigura ca anvelopa accelereaza in mod fiabil balansul navei,
puteti folosi motorul pentru a o impinge la stanga sau la dreapta. Anvelopa ar
trebui sa atinga intotdeauna leaganul navei cand este inclinata afara.

Exercitiul 2:

Creati o variabila numita ,runde” si stocati valoarea 4 in ea.

Inainte de inceperea calatoriei, LED-urile ar trebui sa clipeasca alternativ, si
anume de cate ori valoarea rotunjilor este mare. Leaganul navei se balanseaza
atunci ori de cate ori runda valorii este mare.

Puteti atribui o valoare aleatorie intre 1si 6 variabilei?

Puteti gasi exemple de solutii pentru model in Robo Pro Coding.
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