ROBOTS

NeoRobots Sp. z o.o.
ul. Agrestowa 14
62-070 Dgbrowa

Wersja instrukcji: V1.00

Gratulujemy zakupu zestawu RoboBuilder!

Zestawy RoboBuilder to zestawy do samodzielnego montazu robotéw o wielu funkcjach przegubach.
Oprécz podstawowych form robotéw, producent zacheca do tworzenia wtasnych konstrukcji oraz
dzielenia sie nimi w spotecznosci RoboBuilder przez internet. Roboty te potrafig wykonywacé wiele

skomplikowanych czynnosci dzieki precyzyjnym serwom, solidnym elementom konstrukcyjnym oraz

mozliwosci programowania. RoboBuilder to wspaniaty zestaw, zaréwno dla poczatkujacych jak i nieco
bardziej zaawansowanych robotykdw.
Ponizsze wprowadzenie pomoze Ci postawi¢ pierwsze kroki z produktem RoboBuilder i wskaze wiasciwg,
droge w razie watpliwosci.
Zyczymy Ci wspaniatej zabawy, mndstwa pomystdéw i owocnej nauki z zestawem!
Do dzieta!

I. Pierwszy montaz.

Przed przystgpieniem do realizacji wiasnych konstrukcji, zalecamy montaz podstawowej konstrukcji humanoidalnej
zgodnie z oryginalng instrukcjg producenta.

Producent razem z dotaczong do zestawu koscig pamieci dostarcza oprogramowanie, materiaty video oraz
oryginalne instrukcje. Materiaty te sg rowniez dostepne na oficjalnej stronie producenta:

e https://www.robobuilder.net/rg-huno

e https://www.robobuilder.net/forum

Instrukcje montazu robotéw zostaty zilustrowane w sposdb okreslajacy ilos¢ i rodzaj wszystkich potrzebnych
czesci, miejsca przy ktoérych nalezy zwréci¢ szczegdlng uwage przy montazu oraz sam proces montazu.
Ilustrowana instrukcja budowy robota znajduje sie w sekcji SUPPORT -> Manuals -> RQ Huno Manual, na stronie
producenta podanej powyzej. Znajdziesz je rowniez na wspomnianej wczesniej kosci pamieci dotaqczonej do
zestawu, w folderze E-Manuals.

Zanim pierwszy raz wiaczysz swojego robota, zerknij na rozdziat V niniejszej instrukcji. Dowiesz sie jak natadowa¢d
akumulator swojego robota, ktéry moze by¢ roztadowany tuz po rozpakowaniu zestawu.

UWAGA: Po zakonczeniu montazu, nalezy upewnic sie, ze robot posiada poprawng dla swojej konstrukcji pozycje
domysing przy pomocy czerwonego przycisku stop znajdujgcego sie na pilocie. Jezeli zabawa bedzie
kontynuowana podczas gdy robot nie utozyt sie poprawnie do swojej domysinej pozyciji, moze to doprowadzi¢ do
nieodwracalnego uszkodzenia produktu!

W przypadku, gdy pozycja domyslna robota jest zblizona do ilustracji z instrukcji montazu, ale wystepujg drobne
odchylenia, lub robot nie jest w stanie wykona¢ podstawowych ruchéw prawidtowo, mozna dodatkowo
wyregulowac pozycje zerowg (domysing) serwosilnikow.

Taka kalibracja nie jest zawsze wymagana po ztozeniu robota. Nalezy jednak pamietaé, ze poréwnujac
serwomechanizmy z dwdch zestawdéw RQ-Huno, moze sie okazac, ze ich domysine pozycje delikatnie sie réznig -
jest to catkowicie normalne. W sytuacji, w ktérej chcemy zaprogramowac choreografie dla robotéw A oraz B, ruchy
zaprogramowane na robocie A, moga sie delikatnie rézni¢ w przypadku robota B - Aby zminimalizowac te rdznice,
trzeba wykalibrowa¢ pozycje zerowe serwosilnikdw obu robotdw.
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W celu kalibracji pozycji zerowych, nalezy przygotowac¢ arkusz z szablonami do regulacji (Arkusz ten dotagczony
jest do zestawu). Arkusz posiada dwa okragte szabloniki — na lewg (L) i na prawa (R) strone robota:

Przygotowanie:

1. Przygotuj lewy i prawy szablon kalibracyjny, cztery piny 2-stopniowe oraz dwa okragte orczyki (ptaskie).

2. Potacz szablon z orczykiem przy pomocy pindw w taki sposdb,
aby czarna linia pomocnicza widoczna na szablonie byta
zrownana z wyztobieniem na orczyku (pkt. odniesienia), tak
jak na ilustracji obok.

Wygodnie jest wspomac sie narzedziem do montazu pindw, [Pkt- Odniesienia
doftgczonym do zestawu.

www.neorobots.pl Strona. 2



3. Teraz przyfacz orczyk do kalibrowanego serwomechanizmu,
ponownie przyréwnujac linie z szablonu do wyztobienia na
wale serwa.

Pamietaj aby uzywacé prawego szablonu dla prawej strony
robota, a lewego szablonu dla lewej strony robota - tak jak
na ilustracji powyzej (str. 2).

Tryb kalibracji:

1. Rozpocznij z wytaczonym sterownikiem.

2. Naci$nij i trzymaj przycisk 1 i wiacz sterownik przy pomocy przetacznika.

Przetacznik Zasilania

LED 3 LED 2 LED 1

Przycisk P

Wejscie w tryb kalibracji sygnalizowane jest $wiattem czerwonym i niebieskim na diodach LED 1.

3. Tryb kalibracji rozpoczyna sie od serwosilnika IDO0. Wybor serwa sygnalizowany jest jego podswietleniem
- serwosilnik ID0O0 powinien $wieci¢ niebieskim kolorem.

4. Sterowanie w trybie kalibracji:

- Aby zmieni¢ serwo uzywaj strzatek w gére i w dot na kontrolerze

- Aby zmieni¢ pozycje, uzywaj strzatek w lewg i w prawa strone (strzatka w lewo obraca watem przeciwnie
do ruchu wskazéwek zegara, strzatka w prawo obraca watem zgodnie z ruchem wskazéwek zegara)

- Aby zapisa¢ domysing pozycje aktualnie wybranego serwa, nacisnij czerwony przycisk stop.
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5. Ponizsze ilustracje pokazujg jak wykalibrowa¢ poszczegdélne serwomechanizmy przy pomocy linii

kalibracyjnych na szablonach:

.

ID03

ID08

J

6. Mozliwa jest kalibracja serwomechanizmoéw przykreconych do korpusu oraz stopek, jednak nie ma w tym
celu przygotowanych szablonéw. Wczesniej nalezy wykonac kalibracje wszystkich serwomechanizmoéw

pokazanych w poprzednim punkcie.
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Kalibrowanie serwosilnikdw korpusu i stopek znaczaco wptywa na wszystkie domysinie zaprogramowane
ruchy robota - zalecamy regulowanie tych pozycji uzytkownikom zaawansowanym.

Mozna réwniez postuzy¢ sie ponizszymi ilustracjami w celu ustalenia odpowiedniej postury robota:

~|

i"
\
S
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II. Instalowanie oprogramowania RoboBuilder na PC (Windows).

Zanim zaczniesz programowac swojego robota, nalezy zainstalowa¢ odpowiednie oprogramowanie.
Oprogramowanie mozesz znalez¢ na stronie producenta oraz na pamieci przenosnej dotagczonej do zestawu.

1. Uruchom instalator pakietu oprogramowania RoboBuilder (np. RoboBuilder Software
Pack_English_140707.exe) - mozesz pobrac instalator najnowszej wersji ze strony producenta.

ig Setup - RoboBuilder Software Pack - O

Welcome to the RoboBuilder
Software Pack Setup Wizard
This will install RoboBuilder Software Padk on your computer,

It is recommended that you close all other applications before
continuing.

Click Mext to continue, or Cancel to exit Setup.

2. Nacisnij przycisk "Next".

3. Wybierz, czy chcesz utworzy¢ skrét na pulpicie i ikone na pasku szybkiego uruchamiania. Zatwierdz
przyciskiem ,Next"
i Setup - RoboBuilder Software Pack - 0O

Select Additional Tasks
Which additional tasks should be performed?

Select the additional tasks you would like Setup to perform while installing RoboBuilder
Software Pack, then dick Next.

Additional icons:
Create a desktop icon
Create a Quick Launch icon

< Back Next > Cancel

4. Wyswietli sie okno potwierdzenia instalacji, naci$nij "Install".
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5. Jezeli instalacja przebiegta pomysinie, naci$nij przycisk "Finish" aby zakonczy¢ prace instalatora. Teraz
mozesz rozpocza¢ zabawe z zestawem RoboBuilder!

Setup - RoboBuilder Software Pack

Completing the RoboBuilder
Software Pack Setup Wizard

Setup has finished installing RoboBuilder Software Pack on
your computer. The application may be launched by selecting

the installed icons.

Click Finish to exit Setup.

Instalacja tego pakietu jest wymagana i nalezy jg wykona¢ w pierwszej kolejnosci. W trakcie instalacji, moze
pojawic sie okno instalatora sterownikéw ,,CP210x USB to UART Bridge device" - nalezy je zainstalowac.

UWAGA: Instalacja pakietu moze przebiegal inaczej w zaleznosci od instalowanej wersji.

Zainstalowane $rodowisko pozwoli na programowanie ruchéw (Motion Builder), wydarzen zwigzanych z dziataniem
réznych czujnikdw (Action Builder) oraz zapewni narzedzia diagnostyczne i kalibrujace pozycje domysine

serwomechanizmow.

4

ComPort  BaudRate

FIVW Version

comt | [115200 ~||{@ GpenPort| ScanPort|  patform

Download Tool | Diagnestic Taol | Zeropoint Toal |

File Type
& Motion File (*.rbm)
" Action File (*.rba)

Directory

Robobuilder Download Tool

Serial Code
Error Code

Download File List

Memory Space

RoboBuilder Tool
WCK Programmer
Robomatter Inc
RoboRoba
Robot Virual Worlds
ROBOTIS
Samsung
= SamsungPrinterLivelUpdate

S

File

>

SamsungPrinterLiveUpdatelnstal v

E
Bl

No.

File Name

3

Down
Delete
Delete All

T - |

it otion Buider . Action Buider

Remocon

Use the serial communication cable and connect RoboBuilder with the PC. Select Cam port and click [OpenPart] or just

click [ScanPort] button,
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III. Instalowanie srodowiska Scratch 2.0 oraz Scratch Builder.
Kluczowym elementem nowych zestawdw RQ-Huno jest mozliwo$¢ programowania w jezyku Scratch 2.0.

Aby rozpocza¢ zabawe z tym jezykiem, oprdécz pakietu oprogramowania z pkt II. potrzebny bedzie jeszcze program
Scratch Builder oraz sam Scratch 2.0.

Rozpoczniemy od Scratch 2.0:

1. Wejdz na strone: www.scratch.mit.edu/

2. Zjedz na dét strony gtownej

3. 0dszukaj opcje Offline Editor z zakfadki Support na dolnej czeéci strony i kliknij:

Community Support Legal Scratch Family

=]}

Community Guidelines Tips

7
=]
17}
%)
=}
=i

FAQ

o
=3
7

W ow o
)
o
W
o =
L
C Q

(=]

cratch Conference

[ T BT B B

cratch Foundation

4. Wybierz instalator Scratch Offline Editor w zaleznosci od swojego systemu operacyjnego (uzytkownicy
Mac OS musza wczesniej pobrac i zainstalowaé oprogramowanie Adobe AIR, réwniez do pobrania ze

strony Scratch):

Adobe AIR Scratch Offline Editor Support Materials
If you don't already have it, download Next download and install the Scratch Need some help getting started? Here
and install the latest Adobe AIR 2.0 Offline Editor are some helpful resources.
Mac OS X - Download Mac OS X - Download Starter Projects - Download
Mac OS 10.5 & Older - Download Mac OS 10.5 & Older - Download Getting Started Guide - Download
Windows - Download Windows - Download Scratch Cards - Download

5. Po ukoniczeniu pobierania instalatora, uruchom go i zainstaluj srodowisko Scratch 2.0 na swoim
komputerze

6. Teraz mozesz przystapi¢ do instalacji oprogramowania Scratch Builder dla RQ-Huno.
Przejdz na strone www.robobuilder.net
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7. Nastepnie wybierz ,Software® z zaktadki ,Supports® na stronie gtéwnej:

RDBD@UL@EE HOME PRODUCTS PROJECTS MULTIMEDIA SUPPORTS CONTACT US RESELLER

oun maie s manuar ¢ scunnical Support

. E o — El S RQ-HUNO FIRMWARE FOR CODING
Comeet =[=. By ROBOBUILDER on 2017-03-09 13:55:10

. [ — o] 4

2 == iE:

- = | ==

B e (%] =

‘ e wee o ara

J USB_UART DOWNLOAD CABLE DRIVER

By ROBOBUILDER on 2016-11-28 17:23:44
SCRATCH BUILDER SOFTWARE V2.0

By ROBOBUILDER on 2017-10-31 13:50:21

8. Wybierz Scratch Builder Software i pobierz na swéj komputer, a nastepnie uruchom go

9. Wybierz jezyk angielski gdy instalator o to zapyta i zatwierdz przyciskiem ,0OK":

Installer Language *
E Fleaze select a language.
English / Enalish w

Cancel

10. Po uruchomieniu sie instalatora, przejdz dalej, przeczytaj i zatwierdz warunki uzytkowania:

%9 Scratch Builder 2.0 Setup — X
License Agreement m
Please review the license terms before instaling Scratch Builder 2.0,

Press Page Down to see the rest of the agreement.

In the following artides, the designated software (hereinafter, "SOFTWARE") is ~
ScratchBuilder, which is developed by ROBOBUILDER. Co., Ltd.

1. All copyrights and intellectual property rights of SOFTWARE are owned by
ROBOBUILDER. Co., Ltd.

2, SOFTWARE may be used by and in individuals, schools, companies and institutes
without any restriction,

3. SOFTWARE shall not be sold without the prior consent of ROBOBUILDER Co., Ltd.

If you accept the terms of the agreement, dick I Agree to continue. You must accept the
agreement to install Scratch Buider 2.0.

<oack G
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11. Po zaakceptowaniu warunkdw uzytkowania, wybierz folder w ktérym zainstalujesz oprogramowanie i
zatwierdz przyciskiem ,Install".

12. Jezeli instalacja przebiegta pomysinie, pojawi sie okienko pozwalajace wytaczy¢ instalator i uruchomié
Scratch Builder:

Completing Scratch Builder 2.0
Setup

Scratch Builder 2.0 has been installed on your computer.

Click Finish to dose Setup.

Run Scratch Builder 2.0

< Back Cancel

Gotowe! Mozesz teraz programowac swoj zestaw w Scratch 2.0.

%= Scratch Builder = [m] X
File Language Robobuilder Help

SCRATCH ; = o ]
& = = a
BUILDER

New Scratch Library Connect Upload Study

Library
New
Recently added

All

Refresh \
Robot is not conected. ROBO BUILDER
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IV. Polaczenie RQ-Huno z komputerem.

RQ-Huno moze taczy¢ sie z komputerem za pomocg interfejsu USB, lub przy
pomocy modutu Bluetooth (jezeli Twoj komputer posiada Bluetooth 4.0).
Ponizsze instrukcje zaktadajg, ze RQ-Huno jest juz ztozony zgodnie z
instrukcjg montazu, a modut komunikacyjny jest podifgczony ze sterownikiem.

Polaczenie przy pomocy interfejsu RQ-USB2UART:

Podtacz interfejs do swojego komputera:

Nastepnie podtacz zoétte ztacze interfejsu z modutem komunikacyjnym robota - Pamietaj aby wyja¢ modut
Bluetooth na czas pofaczenia! Nie wpinaj modutu Bluetooth kiedy tqczysz sie z robotem przy pomocy interfejsu
USB2UART, grozi to uszkodzeniem modutu.

-

Nastepnie wigcz zasilanie robota. Gotowe, mozesz teraz sprawdzi¢ do ktérego portu przypisany jest Twdj robot -
bedzie to potrzebne przy programowaniu robota. W tym celu uzyj menadzera urzadzen.
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Potaczenie bezprzewodowe, przy pomocy modutu Bluetooth:

Upewnij sie, ze modut Bluetooth jest poprawnie wpiety w modut komunikacyjny robota:

ROBO
BUILDER

chip

Bluetooth
. socket

A ) ’
~

o owm omm owm owm e ome e s s e e s e e e e e R e e e e e e e e e e e e e e e e -

P L L
o e e e o o e o o o o

www.neorobots.pl Strona. 12



Nastepnie wigcz zasilanie RQ-Huno. Przejdz do menadzera Add a device
urzadzen Bluetooth i dodaj nowe urzadzenie.
P_rzy wyszuklwa!'uu urzqdze_n Bluetooth, powinna pojawic Add a device
sie opcja dodania urzadzenia oznaczonego jako
RBT1111XXXX (gdzie XXXX to unikatowy numer Make sure your device is turned on and discoverable. Select a device below to
urzadzenia, inny dla kazdego zestawu) - Sparuj to connect.

urzadzenie z komputerem.

= RBT11110001

Hasto dostepu do urzadzenia to domysinie 1234 lub 0000
[Io DESKTOP-LFISDFG

Sprawdz w menadzerze urzadzen, do ktdrego portu przypisany jest Twdj robot.
W przypadku Scratch Buildera mozesz rowniez wykorzysta¢ opcje Auto Connect.

% Scratch Builder - O X
File Language Robobuilder Help
SCRATCH ' = 4 - L]
g = COM L &
BUILDER |
New Scratch Library Connect Upload Study
Connect RQ-Huno

e O § e
Help: Connect Robaot and PC
2017-11-08

( Auto Connect |

O COM6

Connect Disconnect

UWAGA: Czasami, pomimo sparowania urzadzenia z komputerem, oprogramowanie nie potrafi potagczy¢ sie ze
sterownikiem RQ-Huno. W takim przypadku nalezy wytgczy¢ robota i odczekac chwile przed ponownym jego
zatgczeniem. Po wigczeniu zasilania robota nalezy ponownie sprobowal potgczyé sie ze sterownikiem.

V. Ladowanie robota.
Kiedy pierwszy raz rozpakujesz swoj zestaw, sterownik RQC moze by¢ roztadowany.

Na poczatku musisz sie upewnié, ze akumulator jest wigczony:

oN

OFr

UWAGA: Ten dodatkowy przetacznik stuzy jako zabezpieczenie. Pamietaj aby wytgczaé akumulator kiedy
odstawiasz robota na dtuzej. Aby wigczy¢ robota, zawsze najpierw wigczaj akumulator a pézniej sterownik RQC!
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Aby natadowac baterie modutu gtéwnego, podtacz tadowarke do sieci a wtyczke DC podtacz do modutu tadowania
robota.

Kiedy akumulator sie taduje, dioda tadowarki bedzie $wieci¢ na czerwono:

Gdy akumulator bedzie natadowany, dioda zmieni kolor $wiatta na zielony. Wtedy musisz niezwtocznie odtaczy¢
wtyczke tadowarki z modutu tadowania robota, w przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia akumulatora!

Gotowe. Twdj robot jest juz natadowany. Pamietaj aby odtaczy¢ tadowarke z sieci energetycznej!

UWAGA: Nie nalezy tadowac robota kilka razy pod rzgd, grozi to uszkodzeniem akumulatora!
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VI. Programowanie RoboBuilder'a w Scratch 2.0.

Kiedy Twdj robot jest juz poprawnie ztozony, natadowany i wykalibrowany, mozesz zacza¢ go programowac - na
przyktad w srodowisku Scratch 2.0. Ponizej znajdziesz krotka instrukcje, dzieki ktorej napiszesz swoj pierwszy
program w kilku krokach.

Na poczatku wiacz oprogramowanie Scratch Builder i potgcz sie ze swoim robotem - w tym celu przejdz do
zaktadki Connect i wybierz odpowiedni port COM a nastepnie wcisnij przycisk Connect. Mozesz tez wybrac¢ opcje
Auto Connect, aby program sam odnalazt port COM do ktérego przypisany jest Twoj robot:

%9 Scratch Builder = m] X

File Language Robobuilder Help

SCRATCH 3 =N 5 S
£ = &
BUILDER
New Scratch Library Connect

Connect

Help: Connect Robot and PC

[ Auto Connect

O com3

Jesli ikonka zaktadki ,,Connect" zmienita kolor na zielong - Twdj robot jest potaczony z aplikacja.

A A

=

Wybierz zaktadke ,New Scratch" i naci$nij opcje New aby utworzy¢ nowy projekt Scratch Builder.
Wybierz z rozwiniecia RQ-Huno a nastepnie wpisz nazwe dla swojego projektu:

%9 Scratch Builder - o X

Enter file name.

Choose robot platform. | RO Huno 'l

UWAGA: W przypadku wiasnych konstrukcji robotéw, nalezy wybraé opcje Non-standard.

Zatwierdz przyciskiem Ok.

Na ekranie Scratch Buildera pojawi sie opcja wyboru projektu o wybranej przez Ciebie nazwie. Kliknij na nig
dwukrotnie lewym przyciskiem myszki aby uruchomié¢ swoéj nowy projekt w srodowisku programistycznym Scratch
2.0.
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Srodowisko Scratch 2.0 dziata zaleznie od Scratch Buildera — Przy programowaniu zestawu RQ-Huno, zawsze
nalezy rozpoczynac prace od uruchomienia aplikacji Scratch Builder, w przeciwnym wypadku bloczki do
programowania zestawu nie bedg wys$wietlone w Scratch 2.0.

Sama aplikacje Scratch 2 Offline Editor mozna ustawi¢ na jezyk polski. Aby to zrobi¢, nacisnij przycisk planety na
pasku menu i wybierz jezyk polski z listy.

UWAGA: Bloczki dotyczgce samego robota RQ-Huno bedg nadal w jezyku angielskim, poniewaz naktadka
producenta nie wspiera jezyka polskiego.

& Scratch 2 Offline Editor — O %

[-j 101_RQ-HUN T F . Scripts | Costumes Sounds

e J mation J Events B
I Looks Control o
I Sound ISensing
I Pen Operators

Make a Block

Add an Extension

=

Qv

0]

sound sensor

IR sensor number 2

Touch sensor number 1
Touch On

Touch Off
X 240 y: 180

Sprites New sprite & / H" o call motions

Set left wheel as and rig

Rotaion motor 's rotation

Stop motor

Turn on of LED

Turn off LED

| |

g

Play for

Przyjrzyjmy sie nieco blizej samemu $rodowisku programistycznemu w ktérym stworzysz swoj program.
Scratch 2 Offline Editor mozna podzieli¢ na trzy gtdwne sekcje:

Sekcja sceny (zaznaczona kolorem niebieskim na ponizszej ilustracji) — to sekcja zwigzana z tzw. Duszkami, czyli
obrazkami ktére mozesz wprawia¢ w ruch, zmieniac je i animowac dzieki swoim programom. Sg tam odnosniki do
narzedzi stuzacych do rysowania i edycji obrazkdw ktére mozesz umieszczaé na tzw. Scenie.

Sekcja narzedzi (zaznaczona kolorem czerwonym na ponizszej ilustracji) — to sekcja w ktérej znajdziesz wszystkie
narzedzia przy pomocy ktdrych stworzysz program poruszajacy Twoim robotem, lub wprawiajacy Duszki w ruch na
scenie. Znajdziesz tam edytor obrazkéw (kostiumoéw i tta), edytor dzwiekéw oraz skrypty, czyli bloczki do
tworzenia programoéw.

Pulpit programistyczny (zaznaczony kolorem zéttym na ponizszej ilustracji) — to miejsce w ktérym uktada sie
skrypty programu. Ta sekcja moze sie réwniez zmieni¢ w edytor obrazkéw lub edytor dzwiekdw.

Nad tymi trzema gtéwnymi sekcjami, znajduje sie pasek menu (zaznaczony kolorem zielonym na ponizszej
ilustracji), w ktérym znajdziesz rézne przydatne opcje, takie jak zapisywanie swojego programu, otwieranie i
przegladanie innych programéw uprzednio zapisanych na dysku, oraz oryginalne wskazéwki twércéw srodowiska
Scratch 2.0.
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Tworzenie programu rozpoczniemy od skryptu kontroli, poniewaz chcemy aby nasz program byt wykonywany
ciagle przez robota. W tym celu, wybierz kategorie Kontrola z zaktadki Skrypty w sekcji narzedzi, i przeciagnij
lewym przyciskiem myszki bloczek ,Zawsze", tak jak na ilustracji ponizej. Upus¢ bloczek na pulpicie
programistycznym:

Skrypty Kostiumy Dawieki

IRuch IZdarf.enia

J vwolad Kontrola

| ozwiek [ cauiniki
IF'isak I‘."Jyraienia

I Dang IWie_u:ej blokdw

pnwtﬁrzrazy

Celem naszego programu, bedzie reakcja na zaobserwowane przez robota zdarzenie.

RQ-Huno posiada w zestawie czujnik podczerwieni, ktéry wykorzystamy do wykrywania takich zdarzen przez
robota.

Jezeli czujnik IR nie jest podtgczony do sterownika RQC, lub jest podtaczony do nieprawidtowego portu, podtacz
czujnik w taki sposob jak na ilustracji ponizej:
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S1 (Sensor1) M1 (Motor1) L1 (LED1) S3 (Sensor3)

Touch Sensor Touch Sensor
S2 (Sensor2) M2 (Motor2) L2 (LED2) S4 (Sensor4)
IR Sensor (Infrared Sensor) IR Sensor (Infrared Sensor)

Czujnik podczerwieni za pomocg liczby w zakresie od 0 do 255 bedzie informowac nas o odlegtosci od napotkanej
przeszkody. Im blizej czujnika znajduje sie przeszkoda, tym wyzsza bedzie wartosc¢ liczby zwracanej przez czujnik.

Ustalmy teraz dla przyktadu, ze tym zdarzeniem ktére wywota pewna reakcje robota, bedzie wykrycie przez niego
przeszkody - znajdujacej sie w bliskiej odlegtosci od czujnika podczerwieni.

Nasz program musi zawsze sprawdzac¢ wartos¢ liczby zwracanej przez ten czujnik (informacji o bliskosci jakiejs
przeszkody), zeby moc zareagowaé w odpowiednim momencie.

Wykorzystamy skrypt poréwnania, poniewaz wiemy, ze wartos¢ liczbowa informacji ktéra przekazuje czujnik
zwieksza sie, kiedy przeszkoda zbliza sie do czujnika. W tym celu musisz odnalez¢ dwa bloczki i przeciggnad je na
pulpit programistyczny.

Pierwszy, to bloczek z kategorii ,Wiecej blokéw" o nazwie ,IR sensor number", ktéry pobiera informacje z czujnika
podczerwieni o konkretnym numerze (w naszym przypadku, jest to czujnik numer 1)

Drugi bloczek znajduje sie w kategorii ,Wyrazenia", i jest to bloczek poréwnania , > ".

Bloczek ten sprawdza czy wartos$¢ w pierwszym okienku jest wieksza niz wartos¢ w drugim okienku tego bloczka.
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Whpisz w drugim okienku bloczka , > ™ liczbe 200, poniewaz chcemy aby robot zareagowat kiedy czujnik wykryje
przeszkode blisko robota.

Teraz ztap za bloczek ,IR sensor number 1% i przeciagnij go

na miejsce pierwszego okienka bloczka poréwnania wartosci.

crral
IR sensor number 1

Kiedy pierwsze okienko zaznaczy sie biatym kolorem, mozesz
pusci¢ lewy przycisk myszki aby upusci¢ w tym miejscu
bloczek czujnika podczerwieni.

Jezeli wartosc¢ czujnika przekroczy liczbe 200, nasz robot powinien jakos zareagowac. Do tego potrzebujemy
kolejnego skryptu z kategorii ,Kontrola™ - bedzie to bloczek ,jezeli ... to".

Potacz ze sobg wszystkie bloczki tak jak na ilustracji ponizej:

P

IR sensor number 1 :-

Mamy juz skrypt sprawdzajacy czy wystgpito okreslone zdarzenie, musimy jeszcze zaprogramowac reakcje robota.
Jesli przeszkoda znajdzie sie blisko robota, zaprogramujmy go tak, aby odsunat sie od przeszkody.

W tym celu bedg nam potrzebne trzy bloczki.

Bloczek ,Call motions ..." z kategori ,Wiecej blokéw", pozwala na wywotanie ruchéw domysinych (oraz tych
zaprogramowanych przy pomocy Motion Builder), ktére mozna uruchomic przy pomocy pilota zdalnego sterowania.
UstaliliSmy juz, ze robot powinien wycofac sie przy napotkaniu przeszkody.

W zwigzku z tym, wybieramy z listy ruch oznaczony jako strzatka w dét, .
ktdra na pilocie zdalnego sterowania odpowiada za cofanie sie robota. Call motions button |
Bloczek ten wywota pojedynczy ruch robota.

Kolejnym bloczkiem ktéry bedzie tutaj potrzebny, jest bloczek powtarzania, czyli po prostu petla programistyczna.
Z kategorii ,Kontrola“ przeciagnij na pulpit programistyczny skrypt oznaczony jako ,powtorz ... razy".
Dla przyktadu, wpiszemy w okienko liczbe 10.

Aby sterownik nadazyt z wysytaniem rozkazow ruchu do serwomechanizmow, przyda sie jeszcze jeden bloczek z

kategorii ,,Kontrola" - bedzie to bloczek ,czekaj ... s". Dla przyktadu, wpiszemy w jego okienko liczbe 0.15
odpowiadajacg 150 milisekund.
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Teraz potacz wszystkie bloczki tak, jak na ilustracji ponizej:

Zawsze

jezeli. IR sensor number 1 =8 200 [ )

| powtdrz @ razy
Call motions button

crekaj QREP s

Przyktadowa reakcja jest juz skonczona, ale jesli chcesz mozesz zmienia¢ swoj kod. Sprobuj dodac¢ kilka rzeczy od
siebie, dodaj do programu jaki$ dzwiek lub kolejny ruch, na przyktad:

Zawsze
jezeli’. IR sensor number 1 = LN | to

Sound on Ding Dong
L3
Call motions button O

B
powtérz @ razy

! Call motions button

b
| czekaj $0.20 |

www.neorobots.pl

Tak przygotowany program mozesz przetestowac na
swoim robocie. Kliknij lewym przyciskiem myszki na
skrypt aby go uruchomié. Skrypt podswietli sie gdy
go uruchomisz, ale robot musi by¢ potaczony z
komputerem i aplikacjg Scratch Builder.

Koniecznie zapisz swoéj projekt. Rozwin zaktadke Plik
w pasku menu i wybierz opcje zapisz.

Zapisany program mozesz takze wgrac¢ do
sterownika RQC przy pomocy aplikacji Scratch
Builder. Stuzy do tego opcja Upload.

Zachecamy rowniez do obejrzenia samouczkow
Scratch 2.0 dostepnych pod opcjg ,Wskazdwki",
oraz do zapoznania sie z instrukcjg programowania
w Scratch 2.0 przygotowang przez producenta.
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VII. Uwagi koncowe i kontakt z nami.

Ponizej znajdziesz ilustracje pokazujgca mozliwosci podtaczania modutéw dodatkowych do sterownika RQC:

UWAGA: Nalezy zwréci¢ uwage na oznaczenie kolorystyczne przewoddw modutdéw dodatkowych! Sterownik RQC
posiada na ptytce oznaczenia pindw charakterystycznych - biaty przewdd powinien taczy¢ sie z pinem oznaczonym
kolorem czarnym na ptytce RQC, pozostate piny danego portu bedg oznaczone kolorem biatym.

W przypadku gdy robot porusza sie w dziwny sposoéb, odbiegajacy od programu lub zadanego sterowania, nalezy
upewni¢ sie ze bateria jest w petni natadowana. Jesli bateria jest natadowana, nalezy sprawdzi¢ czy przewody sq
prawidtowo podfaczone, lub czy nie zostaty wprowadzone zmiany w pozycjach domysinych serwomechanizmdw.
Wiecej materiatdw i informacji znajdziesz na stronie producenta.

Strona producenta:

e http://robobuilder.net

Kontakt z nami:

e https://neorobot.pl/pl/i/Kontakt/14

www.neorobots.pl Strona. 21


https://neorobot.pl/pl/i/Kontakt/14

