fischertechnik

Software-Update durchfiihren
Agile Production Simulation 24V (APS, Art.-Nr. 569289)

Dieses Dokument beschreibt, wie ein Software-Update bei der ,Agile Production
Simulation 24V" (Art.-Nr. 569289) durchgefiihrt werden kann. Bitte beachten Sie, dass
eventuell nicht immer alle Komponenten aktualisiert werden muissen. Welche
Komponenten vom Update betroffen sind, hangt jeweils vom Update ab.

APS Software Versionen und Release Notes kdnnen unter dem folgenden Link eingesehen
werden:

www.fischertechnik.de/agile-production-simulation/update-blog

Da die Software auf verschiedenen Komponenten in APS verteilt ist, miissen die vom
Update betroffenen Komponenten einzeln manuell aktualisiert werden. Zum Aktualisieren
der Software wird fur die jeweiligen Controller ein spezielles Software-Tool bendtigt.
Dieses Tool muss installiert sein.

Die Programme kénnen von GitHub runtergeladen werden:

https://qithub.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V

Folgende Tools zum Aktualisieren der jeweiligen Controller werden benétigt:

Controller Anzahl | Software-Tool Benotigte Komponenten
in APS
Zentralsteuerung | 1 USBImager (recommended from Computer
/ Central Control https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/,
Unit (CCU), Windows, MacOS and Linux) microSD-Karte (32 GB oder
Raspberry Pi 4B groBer)
microSD Kartenleser/-
schreiber
SPS Siemens 5 Siemens TIA Portal (Windows) Computer
SIMATIC S7-1200
TXT 4.0 Controller | 4 fischertechnik ROBO Pro Coding | Computer oder Tablet
App (Windows, MacOS, Linux, 10S,
Android)

Bitte folgen Sie den Anweisungen in den jeweiligen Kapiteln Schritt fir Schritt. Wenn Sie
Fragen haben, wenden Sie sich bitte an fischertechnik-technik@fischer.de.

1


https://www.fischertechnik.de/agile-production-simulation/update-blog
https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V
https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/
mailto:fischertechnik-technik@fischer.de

fischertechnik

Software-Update Zentralsteuerung (CCU)

Flr den Update-Vorgang muss die microSD-Karte im Raspberry Pi 4B neu geflasht werden.
Es kann entweder eine eigene oder die bestehende microSD-Karte mit mindestens 32GB
oder groBer verwendet werden. Falls die bestehende mircoSD-Karte liberschrieben werden
soll, bauen Sie diese zuerst aus, wie am Ende des Kapitels beschrieben.

Bitte fiihren Sie auf einem Computer die folgenden Schritte durch:
1. USBImager herunterladen:

Besuchen Sie die offizielle USBImager-Website unter
https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/

Laden Sie die Version von USBImager herunter, die mit lhrem Betriebssystem
kompatibel ist (Windows, macOS oder Linux).

2. USBImager installieren:

USBImager wird normalerweise als portable Anwendung bereitgestellt, d. h. es ist
keine Installation erforderlich. Extrahieren Sie einfach das heruntergeladene Archiv
und flhren Sie die ausfiihrbare Datei aus.

3. Bereiten Sie lhre microSD-Karte vor:
Stecken Sie die microSD-Karte mit Hilfe eines Kartenlesegerats in Thren Computer.

Stellen Sie sicher, dass Sie alle wichtigen Daten auf der microSD-Karte sichern, da
bei diesem Vorgang alle vorhandenen Daten auf der Karte gel6scht werden.

4. Starten Sie USBImager:

Offnen Sie die Anwendung USBImager, die Sie heruntergeladen und extrahiert
haben.

5. Wabhlen Sie die Raspberry Pi-Image-Datei aus:
Klicken Sie auf die Schaltflache "Durchsuchen”, um einen Dateidialog zu 6ffnen.

Navigieren Sie zu dem Speicherort lhrer Raspberry Pi-Image-Datei und wahlen Sie
diese aus.

Das aktuelle Image kann von GitHub heruntergeladen werden:

https://qithub.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V?tab=readme-
ov-file#raspberry-pi-image
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6. Wahlen Sie das Ziellaufwerk aus:

Wahlen Sie in diesem Schritt Ihre microSD-Karte aus der Liste der verfligbaren
Laufwerke aus.

Vergewissern Sie sich, dass Sie das richtige Laufwerk ausgewahlt haben, da durch
die Auswahl eines falschen Laufwerks Daten auf einem anderen Gerat gel6scht
werden kdnnten.

7. Schreiben Sie das Image:

Klicken Sie auf die Schaltflache "Schreiben", um das Raspberry Pi-Image auf die
microSD-Karte zu schreiben.

Warten Sie, bis der Vorgang abgeschlossen ist. Dieser kann einige Minuten dauern,
abhangig von der GroBe des Images und der Geschwindigkeit Ihrer microSD-Karte.

8. Werfen Sie die microSD-Karte sicher aus
Sobald der Schreibvorgang abgeschlossen ist, schlieBen Sie USBImager.
Werfen Sie die microSD-Karte sicher aus Ihrem Computer aus.

9. Legen Sie die microSD-Karte in lhren Raspberry Pi ein

Nehmen Sie die microSD-Karte aus dem Kartenleser und stecken Sie sie in den
microSD-Kartensteckplatz lhres Raspberry Pi.

Am Ende des Kapitels wird gezeigt wie die microSD-Karte wieder in das
Zentralsteuergerat eingebaut werden kann.

10. Schalten Sie lhren Raspberry Pi ein
SchlieBen Sie das Netzteil in der APS an.

lhr Raspberry Pi sollte von der microSD-Karte booten, die Sie gerade vorbereitet
haben.
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Die microSD-Karte kann wie folgt ein- und ausgebaut werden:

4y Raspberey Pi 4 Mode) s
©Raspberry Pi 2018 ="

FCC 10: 2ABCH-RPI48
1C; 20053-R0148

Bitte beachten Sie, dass nach dem Neuflashen der microSD-Karte alle Einstellungen im
APS-Dashboard http://192.168.0.100/ zuriickgesetzt werden. Falls Sie Anderungen unter
.Konfiguration” vorgenommen haben, missen diese erneut durchgefiihrt werden.

Agile Production Simulation (APS)

Overview Orders Processes Configuration

Factory configuration Configuration
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http://192.168.0.100/
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Dazu kdnnen Sie wie folgt das Standard-Layout in der APS wiederherstellen:

& Reset to the standard layout

Do you really want to reset the factory to the standard layout?

-

Danach sollte das Layout im Dashboard wie folgt aussehen:

Agile Production Simulation (APS)

Konfiguration

Ubersicht Auftrige Abliufe

Fabrikkonfiguration Konfiguration
j/ [] [] [
e
Hochregallager Frase Kl- Warenein- und -
ID: SVR4HHE927 ID: SVREHB5653 Qualitatssicherung ausgang
ID; SVR4H85463 ID: SVR4PW6227

¢:
[] [] [] [
e
Bohrer Ladestation
ID: SVB;ﬂSSd'H ID; ,CHRGO
‘ - s ] aeeees e 4 S——— l + '
Y,
N |
¢ & ¢

Bitte setzen Sie anschlieBend die APS zuruck:

)

() Reset factory

Do you really want to reset the factory?

Also empty the stock?

Yes No
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Nach dem ersten Starten des Dashboards mussen evtl. die nicht erkannten Module aus der
Modulansicht wieder geldscht werden:

D Name Verbunden Konfiguriert
CHRGO Ladestation - Verfiighar H
SVRSG49392 Hochregallager = Blockiert B @ Loschen
SVR4PWS5653 ‘Warenein- und -ausgang = Blockiert B W Loschen
SVR4PWS5083 Kl-Qualitatssicherung = Blockiert B W Loschen
SVRALS1245 Bohrer = Blockiert B @ Loschen
i SVR4PWS5290 Frase = Blockiert ’ﬂ i Loschen
[xm ] CHRG1 Ladestation = Verfugbar g @ Loschen
i!‘—‘ SVREHBS653 Frise = Verfighar A
_‘!_ SVRSHBS5471 Bohrer = Verfiighar 2]
”'@" SVR4HB5463 Kl-Qualitatssicherung - Verfugbar ﬁ 5_5 Kalibrieren
SVRAHH6927 Hochregallager = Verfiighar f T Kalibrieren
O svrepwezz Warenein- und -ausgang = Verfugbar B Kalibrieren

Am Ende sollten alle Module verfiigbar sein:

Agile Production Simulation (APS)

Meldungen

Moduleiibersicht

D Name Verbunden Verfugbarkeitsstatus Konfiguriert
[ cHreo Ladestation = Verfiigbar 222}
i SVRSHB5653 Frase = Verfiigbar 222}
_!_ SVYRSHB5471 Bonrer = Verfigbar )
SVR4HB5463 KiQualitatssicherung = Verflghar B Kalibrieren
SVR4HHB927 Hochregallager = Verfiigbar B 3 Kalibrieren
eh SVRAPW6E227 Warenein- und -ausgang = Verfigbar B 3 Kalibrieren
ﬁ nika Fanrerioses Transportsystem = Verfuigbar @ Docke an DPS

Bitte starten Sie zum Schluss die APS neu und kontrollieren Sie die Version des zentralen
Steuergeréts Uber den Info-Button.
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Software-Update SPS

Die Siemens SIMATIC S7-1200 SPS-Steuerungen werden mit der Software TIA Portal
aktualisiert. Falls TIA Portal noch nicht installiert ist, bitte installieren Sie diese Software
zuerst.

Die SPS-Programme kdnnen von GitHub Uber den folgenden Link heruntergeladen
werden: https://qgithub.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-
24V /tree/main/PLC-programs/S7 1200 TIAv18

Zum Aktualisieren der SPS-Software starten Sie das TIA Portal und verbinden Sie sich mit
der jeweiligen SPS, die aktualisiert werden soll.

Offnen Sie die Projekt-Datei fiir das jeweilige Modul im TIA Portal von Siemens:

Totally Integrated Automation

First steps
Project: "drill" was opened successfully. Please select the next step:
S5
@ Close project
a n Configure a device
e Write PLC program
@ Welcome Tour ~ e
@ First steps Configure

technology objects

I J Configure an HMI screen

@ Installed software

® Help

Open the project view



https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V/tree/main/PLC-programs/S7_1200_TIAv18
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Wahlen Sie das SPS-Programm aus und verbinden Sie sich mit der SPS:

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Sl e e R e T
m 4

Project tree

Devices |

B

v il
& Add new device

Cm DRILL [cpu 1215¢ DDaDc]

» 5§ Security settings
» [38 Cross-device functions
» [g§ Common data
» [ Documentation settings
» [@ Languages & resources
» [ Version control interface
» [ Online access
» [ Card ReaderlUSB memory

'8, Properties M‘;x.‘ Info & | % Diagnostics

| Device information | Connection information | Alarm display

Totally Integrated Automation
PORTA

Options

All devices offline

N, ‘ Details view s = =
¥/ Onlin... T Opera.. Deviceimodule Connection establis.. Message Details Help

| Module

Name

I Device configuration
4| Online & diagnostics
g Program blocks

(@ Technology objects
5} External source files

wl>

v | Languages & resources

~

[

[>

soueiqr) | swseL @

SURpPY e

[

Dazu mussen Sie das Netzwerk auswahlen und nach Geraten suchen:

Configured access nodes of "DRILL"
Device Device type Slot Interface type  Address Subnet
DRILL CPU1215CDCD... 1X1 PNIIE 192.168.0.50
—————
Type of the PGIPCinterface: I [|_rPNiE |-
PG/PC interface: _E Intel(R) Wi-Fi 6 AX201 160MHz wiia l@ E
Conne e | Dir - | @
e [~] ©
Select target device: Show devices with the same addresses ||
Device Device type Interface type Address Target device
- - PNIIE Enter address here =
|
Online status information: ("] Display only error messages
‘ Cancel
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Falls die passende SPS im Netzwerk gefunden wurde. kann mit ,GoOnline"” eine
Verbindung mit der SPS aufgebaut werden:

Configured access nodes of *DRILL"

Device Device type Slot Interface type  Address Subnet
DRILL CPU 1215CDCD... 1X1 PNIIE 192.168.0.50

Type ofthe PGIPC interface:  |@_PN/IE. E
PGIPCinterface:  |Rl Intel(R) Wi-Fi 6 AX201 160MHz I~ ©[<]
Connecticn to interface/subnet [Dv-‘::t:‘:‘.:‘:' |" @
\ -] @
Select target device: [ Show devices with the same addresses ||
Device Device type Interface type Address Target device
DRILL CPU 1215CDCD... PNIIE 192.168.0.50 DRILL
- = PN/IE Enter address here =
[") Flash LED
Start search
Online status information: [7] Display only error messages
€ scan completed. 1 compatible devices of 1 accessible devices found. E

%2 Retrieving device information...
Scan and information retrieval completed.

[ |

l

<]

Falls das installierte SPS-Programm sich von der im TIA Portal ge6ffnetem SPS-Programm
unterscheidet, so ist ein orangenes Ausrufezeichen zu sehen. Dann sollten Sie ein Update
durchfuhren.

Falls kein Ausrufezeichen zu sehen ist und der Status in Griin hinterlegt ist, so stimmt das
Programm Uberein und es ist nicht notwendig das SPS-Programm auf die SPS zu laden.
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Damit Sie das gedffnete SPS-Programm auf die SPS laden kdnnen, trennen Sie das TIA-
Portal zuerst wieder von der SPS, indem Sie ,Go offline” klicken.

sers\steiger-a\Desktop\2024-05-06_OMM_gitlab\ff-modul-drill-24wWdrill\drill

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

Syl seveproject @ X 38 X D MK ER Fcooni

[ Coorine Rz 18 12 3 ] ) kd 132 (oo “

Totally Integrated Automation
PORTAL

J Devices ‘ Options

v | Find and replace
v [ drill o
B Add new device
oy Devices & networks
» " DRILL [CPU 1215C DaipeiDe] 14 O
» i Ungrouped devices
» 5@ Security settings
» 38 Cross-device functions
» [§§ Common data
» []) Documentation settings

» (@ Languages & resources
» _4 Version control interface

» [y Online access

» [ Card Reader/USB memory

g Properties  |%) Info & | %] Diagnostics

Device information H Connection information " Alarm display

. " v |Languages & resources
= [ Details view No devices with problems nguage!

¢ Onlin... Ty Opera.. Deviceimodule Connection establis.. Message Details Help

|| Module |

Name
I} Device configuration
%/ Online & diagnostics

>

[ Technology objects

<ai Fxtfmal:curce files % < ] >

Fahren Sie fort, indem Sie "Download to device” klicken und den Dialog anschlieBend
bestatigen.

Project Edit View Insert Online Options Tools W Ip

Totally Integrated Automation
3F (3 B saveproject @ ¥ 2 X D& s § E I3 ¥ Goonline ¥ Gooffline POR

de MR 3¢ O (L) B2 B[ searchinproject | Ly

g Program blocks —— |

<]

soueiq) | swsey

sul-ppy =]

1

TAL

Project tree

Devices

Options

| Find and replace
~ [ drill
B Add new device
gh Devices & networks
"y 'm DRILL[cPu1215C DODCDE] ¢
» &4 Ungrouped devices
g Securitysettings
» 34 Cross-device functions
» [4§ Commen data
» [5]) Documentation settings
» (@ Languages & resources
» (& Version control interface
» [ Online access
» [ Card ReaderlUSE memory

'd Properties  [*i} Info @) | %/ Diagnostics
|| Device information | Connection information | Alarm display

All devices offline v I Languages & resources

SUFPPY [e|| semelqr] | sysey il

~ | Details view

{¢ Onlin.. Ta Opera.. Device/module Connection establis.. Message Details Help
|| Module

Name.

E—]

Y Device configuration
%] online & diagnostics
5 Program blocks

[ Technology objects
External source files

i <1 [ [>1

A
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Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

Totally Integrated Automation
3F (% Bl save project PORT.

IR & Goonline ¥ Gooffine f (A 3  [] p 1%

AL

Project tree
-
@
2
=
v |Find and replace e
~ [ drill ]
VW’\dd (=G Software synchronization before loading to a device & L'_J
o Devices & networks - |5
» [1g DRILL [CPU 1215CDCDCDC] | I The CPU contains changes th: ) s
» ‘i3 Ungrouped devices = a
» ecurity settings Software synchronization Status  Action
» [ Cross-device functions I~ DRLL F j
» [ common data 1 ¥ ‘Program blocks' = . >
» [5]) Documentation settings 1 Main [0B1] @  Menual synchronization required ) s
» [@ Languages &resources ] LOOP_DB [DB2] Manual synchronization required - 3_
» _a Version control interface
» i Online access [
» [ Card ReaderlUSE memory -
Gener|
— off I | Continue without synchronization Cancel + [ Languages & resources
v [ Details view i
|| Module E anguage m
! Path Description Goto |2 Emors  Wernings  Time T
®  ~ Frogram blocks ” o o 10:43:11 AM [~}
Name (V] Main (0B1) Block was successfully compiled P 10:43:11 AM =
I Device configuration ~|® LOOP_DB (DB2) Block was successiully compiled. p ] 10:43:11 AM Reference language
%] Online & diagnostics @  ~ OPCUAcommunication P 0 0 10:43:13 AM
! Program blocks (] ~ Serverinterfaces P o [ 10:43:13 AM
[ Technology objects (] DRILL la 10:43:13 AM (vl
External source files 1% Compiling finished (errors: 0; warmings: 0) 10:43:13 AM [vl<l uu [> 10
H M " . " . ..
Mit Klicken auf ,Load” und ,Finish” kann das SPS-Programm dann auf die SPS lbertragen
Project Edit View Inset Online Options Tools Window Help Toully kn\egrated Automation
3 Iy | seveproject | & X 9 : 50| B R coonline PORTAL
Project tree
Devices Options v
v =
=5 =]
2
- =
v | Find and replace »
- ] dill - ==

I Add new device

Load preview
sh Devices & networks

» |3 DRILL [CPU 1215C DCDC/DC] gcubemwm

» ‘i Ungrouped devices

» &g Security settings Status | Target Message Action

» 38 Cross-device functions 4 @ ~ omw Ready for loading Load DRILL'

» 4§ Common data

» [£] Documentation settings Q Online iz uptoda._. The hardware configuration will not be loaded, because the onlin.

» (@ Languages & resources

» [ 4 Version control interface V] Software Download software to device Consistent download
» [y Online acc
» [ Card ReaderiUsE memory OPC UA server The OPC UA server will be reztared due to data changes Restart the OPC UA

server

T

SUFPPY (=

|

"

5

< [Details view v | Languages & resources
Module
{ Path Description Goto |2 Emors  Wemings  Time -
®  ~ Program blocks » 0 0 10:43:11 AM ~ A
Neme (] Main (0B1) Block was successfully compiled » 10:43:11 AM s
JIY Device configuration ~lQ LOOP_DB (DB2) Block was successfully compiled » 10:43:11 AM =
%/ Online & diagnostics =l ® ~ OPCUAcommunication » 0 0 10:43:13 AM
o Program blocks [} v Serverinterfaces ” o (] 10:43:13 AM
# Technology objects [} DRILL P 10:43:13 AM
@) External source files 19 Compiling finizhed (errors: 0; wamings: 0) 10:43:13 AM vl<¢ n >
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Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help Totally Integrated Automation
S 3l saveprojet & X 3 (MG E R & coonine F G S2WE ¥ ] iy PORTAI

Project tree

Devices

v ] drill
B Add new device
gl Devices & networks
"% [ DRILL [CPU 1215C DC/DC/DC]
» /g Ungrouped devices
Security settings
» [ Cross-device functions
» 4§ Common data
» [5]) Documentation settings
» (@ Languages & resources
» (4 Version control interface
» [ Online access
» [i§ Card Reader/USB memory

Load results

9 Status and actions after downloading to device

Status || Target
W @ ~ oRw

Message

<] [

Downloading te device completed without error.

() Online is up-to-da... The hardware configuration has not been loaded, because it is up.

Action
Load 'DRILL'

v | Details view

Module

Name.

1041 M

Find and replace

sopeiqr) | sysey @

Sul-ppY =]

v I Languages & resources

WP~ >tartoownioaaing to gevice: :
[I¥ Device configuration ~l@® - oru 22 10:46:25 AM Sl -

| Online & diagnostics =& ‘LOOP_DB' was loaded successfully. 5 10:46:51 AM

| Program blocks (] ‘Main’ was loaded successfully. sl 10:46:51 AM

-# Technology objects (i) The hardware configuration has not been loaded, because itis up-to-date. 5/22/2024  10:46:51 AM ™
External source files (7] Hardware configuration 52212024  10:46:51 AM [v]<] n >

~

E— 1

Zum Schluss sollte Uberpruft werden, dass das SPS-Programm auf die SPS richtig
ubertragen wurde. Dazu wieder ,Go Online” klicken. Falls das Programm mit dem Projekt
Ubereinstimmt, so musste dann ein grlines Status-Symbol beim Projekt zu sehen sein.

Project Edit View
Cf (3 Seveproject 3

Insert  Online

X 53 X

Security settings
» [38 Cross-device functions
» [g§ common data
» 5] Documentation settings
» (@ Languages & resources
» (& Version control interface
» [ Online access
» [ Card ReaderlUSE memory

Options  Tools

Q2 s 5 0GB R Y coonine F coofiine o I8 I8 2 1] p iy

Window Help

Devices Options =
] =)y
=

~ | Find and replace e
v 7 drill —
B Add new device -

2 =
|z

» 1215C 3

=

Totally Integrated Automation
PORTAL

Wiederholen Sie die Schritte fir die anderen SPS-Programme.

12

SulppY [

'q, Properties  |%} Info | %l Diagnostics

J General U Cross-references ” Compile ]

IR ) — ~ resour
[ Details view (B3] 2.][@] [show all messsges | |Languages & resources —
|| Module E m

! Message Goto ? Date Time — ]

@ ~ stardownloading to device. 512212024  10:46:22 AM |A]

Name @ - ooRu 10:46:25 AM =

0¥ Device configuration (] 'LOOP_DB' was loaded successfully. 10:46:51 AM e -
| Online & diagnostics =|® ‘Main’ was loaded successfully. 10:46:51 AM
! Program blocks (i ] The hardware configuration has not been loaded, because it is up-to-date 10:46:51 AM ‘
# Technology objects (V] Hardware configuration 52212024  10:46:51 AM (vl
External source files @ Loading completed (errors: 0; wa mings: 0). 512212024  10:47:31 AM M B M B
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Software-Update TXT 4.0 Controller

TXT 4.0 Controller Firmware (optional)
Die Firmware des TXT 4.0 Controllers kann optional aktualisiert M® @Ets o
werden, falls eine neuere Firmware Version vorliegt. Bitte befolgen (1) Software version

Sie die Installationsschritte, wie in der Anleitung des TXT 4.0
Controllers beschrieben, siehe
https://www.fischertechnik.de/txt40controller.

Bootloader version: ~ 2018.11

316

ACHTUNG: Unterbrechen Sie NICHT die Stromzufuhr wahrend des
Update-Vorgangs, da sonst der TXT 4.0 Controller beschadigt
werden konnte.

TXT 4.0 Controller APS-Programme

Die Programme fir die TXT 4.0 Controller kdnnen von GitHub tber den folgenden Link
heruntergeladen werden: https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-
24V /tree/main/TXT4.0-programs

Zum Installieren der APS-Programme wird die App ROBO Pro Coding von fischertechnik
benotigt. Die Projektdateien fiir ROBO Pro Coding haben die Dateiendung *. ft.

Die letzte Version des APS-Programms kann alternativ zu GitHub auch tGber ROBO Pro
Coding direkt gedffnet werden. Dazu wird eine Internetverbindung auf dem Gerat, auf dem
ROBO Pro Coding ausgefiihrt wird, benétigt.

Importieren Sie das Programm wie folgt:
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a
X

ROBO Pro Coding _

ischertechnik=x ROBO Pro Coding

Preferences

> Settings

Project

> New

> Recently used projects

View

> New window

Help

> Documentation

> Privacy policy

> Imprint
Version: 6.2.3
Choose a location from where the project should be imported
A 'A
Local fischertechnik GitLab
CANCEL NEXT

14
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Personal Aecess Token

Import a project from fischertechnik GitLab

To see private repositories you need a Personal Access Token with access right for the API.

In the upper-

NoGnhewh =

Log.in to fischertechnik GitLab.
ight corner, click your avatar and select Settings
On the User Settings menu, select Access Tokens.
Choose a name and optional expiry date for the token.
Choose the desired scopes.

Click the Create personal access token button.

Save the personal access token somewhere safe. Once you leave or refresh the page, you won't be

able to access it again.

CANCEL PREVIOUS NEXT
Import a project from fischertechnik GitLab
ion Simulation 24V / ServoCalib_DPS
ft Agile Production Simulation 24V / fts_main
ft Agile Pro ion Simulation 24V / FF_AI_24V
ft Agile Production Simulation 24V / FF_CGW
ft Agile Production Simulation 24V / FF_DPS_24V
CANCEL PREVIOUS IMPORT

@ r080 Pro Coding

= fischertechnike== ROBO Pre Coding

Project (TXT 4.0)
v fsmain g
v data
{} config

£} factsheet

<

arueo
battery_gauge
battery_monitor
Camera Confige
charger
Controller Confi
Display Configu
m_log
fib_move_async
ib_move_sync
fine_follower
matt_utils
net_utils

ui_tools

£ 8 &£ £ £ £ £ X OO K ¥ & & &

il
o vas5050
® Project Configuratio

W Main Program
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® Main Program X 1@ Controller Configuration X

Searh
Actuators

| cuwpen
Motor

I Sound

| Display

Sensors

I Input
| coumter
| r2c

Console

0=
import math
import o5
import threading
import time.

from fischertechnik contr
from fischertechnik mg
from lib.aruco import *
from lib. battery_gauge import *

from lib.battery_monitor impaort *
#rom lib.charger import *

from lib controller import *

from lib.isplay import *

from lib.iw_log import *

from lib.lib_move_async import *
Hrom lib.lib_move_sync import =
fron follower impart *

ex Motor import Motor
(qtiClient import MqttClient

ma
from lib net_utls impoet *
from lib.u_tools impert *
from lib.util impart *

from lib.vd5050 import *

result_code = None

Breakpoints Expression




fischertechnik

Wenn das Programm in ROBO Pro Coding geladen wurde, so kann dieses auf den TXT 4.0
Controller Ubertragen werden, wenn eine Verbindung mit dem jeweiligen TXT 4.0
Controller hergestellt wird.

» m 8 2 B &

Bitte geben Sie die IP-Adresse des TXT 4.0 Controllers ein und lesen Sie den API-Key am
TXT 4.0 Controller ab und geben Sie diesen entsprechend im Dialog ein.

©)

Connect controller

192.168.0.103 e
E——

1
UFJnHH
———

CANCEL CONNECT

Mit dem folgenden Symbol kann zum Schluss das Programm auf den TXT 4.0 Controller
ubertragen werden:

» m & 2 B &
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