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Realizar actualizacion de software
Simulacién de Produccion Agil 24V (APS, art. n°® 569289)

Este documento describe como llevar a cabo una actualizacion de software para el "Agile
Production Simulation 24V" (n° de articulo 569289). Tenga en cuenta que no siempre es
necesario actualizar todos los componentes. Los componentes afectados por la
actualizacion dependen de la misma.

Las versiones del software APS y las notas de la version pueden consultarse en el siguiente

enlace:

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

Como el software esta distribuido en varios componentes de APS, los componentes
afectados por la actualizacion deben actualizarse manualmente. Se requiere una
herramienta de software especial para que el controlador respectivo actualice el software.
Esta herramienta debe estar instalada.

Los programas pueden descargarse de GitHub:

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

Las siguientes herramientas son necesarias para actualizar los controladores respectivos:

Android)

Controlador Nume | Herramienta informatica Componentes necesarios
roen
APS
Unidad de 1 USBImager (recomendado desde | Ordenador
control central https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/,
(CCU), Raspberry Windows, MacOS y Linux) tarjeta microSD (32 GB o
Pi 4B superior)
lector/grabador de tarjetas
microSD
PLC Siemens 5 Siemens TIA Portal (Windows) Ordenador
SIMATIC S7-1200
Controlador TXT | 4 fischertechnik ROBO Pro Coding | Ordenador o tableta
4.0 App (Windows, MacOS, Linux, 10S,

Siga paso a paso las instrucciones de los capitulos correspondientes. Si tiene alguna duda,
pongase en contacto con fischertechnik-technik@fischer.de.



https://www.fischertechnik.de/agile-production-simulation/update-blog
https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V
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Actualizacion del software de la unidad de control
central (CCU)

La tarjeta microSD en la Raspberry Pi 4B debe ser reflashed para el proceso de
actualizacion. Puede utilizar su propia tarjeta microSD o la tarjeta microSD existente con al
menos 32 GB o mas. Si se va a sobrescribir la tarjeta microSD existente, primero retirela
como se describe al final del capitulo.

Realice los siguientes pasos en un ordenador:
1. Descargar USBImager:
Visite el sitio web oficial de USBImager en https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/.

Descargue la version de USBImager compatible con su sistema operativo (Windows,
macOS o Linux).

2. Instalar USBImager:

USBImager se suministra normalmente como aplicacion portatil, es decir, no
requiere instalacion. Basta con extraer el archivo descargado y ejecutar el archivo
ejecutable.

3. Prepara tu tarjeta microSD:
Inserta la tarjeta microSD en tu ordenador utilizando un lector de tarjetas.

Asegurate de hacer una copia de seguridad de todos los datos importantes de la
tarjeta microSD, ya que todos los datos existentes en la tarjeta se eliminaran
durante este proceso.

4. Inicie USBlmager:
Abra la aplicacion USBImager que ha descargado y extraido.
5. Seleccione el archivo de imagen Raspberry Pi:
Haz clic en el botdn "Examinar" para abrir un didlogo de archivos.
Navegue hasta la ubicacion de su archivo de imagen Raspberry Piy seleccionelo.
La imagen actual puede descargarse de GitHub:

https://qithub.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V?tab=readme-
ov-file#raspberry-pi-image



https://bztsrc.gitlab.io/usbimager/
https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V?tab=readme-ov-file#raspberry-pi-image
https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V?tab=readme-ov-file#raspberry-pi-image
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6. Seleccione la unidad de destino:
En este paso, selecciona tu tarjeta microSD de la lista de unidades disponibles.

Asegurate de que has seleccionado la unidad correcta, ya que si seleccionas la
unidad equivocada podrian borrarse datos de otro dispositivo.

7. Escribe la imagen:

Haga clic en el boton "Write" para escribir la imagen Raspberry Pi en la tarjeta
microSD.

Espera a que el proceso se complete. Esto puede tardar unos minutos, dependiendo
del tamafo de la imagen y de la velocidad de tu tarjeta microSD.

8. Expulsar la tarjeta microSD de forma segura
En cuanto finalice el proceso de escritura, cierra USBImager.
Expulsa la tarjeta microSD del ordenador de forma segura.
9. Inserta la tarjeta microSD en tu Raspberry Pi

Retire la tarjeta microSD del lector de tarjetas e insértela en la ranura para tarjetas
microSD de su Raspberry Pi.

Al final del capitulo, se muestra como se puede volver a instalar la tarjeta microSD
en la unidad de control central.

10. Enciende tu Raspberry Pi
Conecte la fuente de alimentacion en el APS.

Tu Raspberry Pi deberia arrancar desde la tarjeta microSD que acabas de preparar.
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La tarjeta microSD se puede instalar y extraer de la siguiente manera:

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

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

Tenga en cuenta que después de volver a cargar la tarjeta microSD, se restableceran todos
los ajustes del panel de control de APS http://192.168.0.100/. Si ha realizado cambios en
"Configuracion”, debera llevarlos a cabo de nuevo.

Agile Production Simulation (APS)

Overview Orders Processes Configuration

Factory configuration Configuration
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http://192.168.0.100/
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Para ello, puede restaurar el disefio estandar en el APS de la siguiente manera:

& Reset to the standard layout

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

-

El disefio del panel de control deberia ser el siguiente:

Agile Production Simulation (APS)

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

%

o | | |0 -

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

Por favor, reinicie el APS después:

)

() Reset factory

Do you really want to reset the factory?

Also empty the stock?

Yes No
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Después de iniciar el cuadro de mandos por primera vez, puede ser necesario eliminar los
modulos no reconocidos de la vista de moédulos:

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

Al final, todos los mddulos deberian estar disponibles:

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

Por ultimo, reinicie el APS y compruebe la version de la unidad de control central a travées
del boton Info.
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Actualizacion del software del PLC

Los controladores PLC Siemens SIMATIC S7-1200 se actualizan con el software TIA Portal.
Si aln no esta instalado TIA Portal, instale primero este software.

Los programas PLC pueden descargarse de GitHub a través del siguiente enlace:
https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V/tree/main/PLC-
programs/S7_1200_TIAv18

Para actualizar el software del PLC, inicie el TIA Portal y conéctese al PLC que desea
actualizar.

Abra el archivo de proyecto del mddulo correspondiente en el Siemens TIA Portal:

Totally Integrated Automation

First steps

Project: "drill" was opened successfully. Please select the next step:

S5
(S n Configure a device
o Write PLC program
@ Welcome Tour ~ e
@ First steps Configure

technology objects

I J Configure an HMI screen

@ Installed software

® Help

@) User interface language
Open the project view



https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-24V/tree/main/PLC-programs/S7_1200_TIAv18
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Seleccione el programa PLC y conéctese al PLC:

Project Edit View
ZF 31 B savepro

Project tree

Devices |

=5

Insert  Online  Options  Tools

Window Help
X:e: ZDER

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

= ‘ Datallsoien All devices offline

Options

v | Languages & resources

soueiqr) | swseL @

SURpPY e

[

T ¥/ Onlin... T Opera.. Deviceimodule

Connection establis.. Message
| Module

Details Help

Name
I Device configuration
4| Online & diagnostics

g Program blocks
(@ Technology objects
5} External source files

[>

[

Para ello, debe seleccionar la red y buscar los dispositivos:

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 i l@ E
Connection to int bnet: _L'i'f:::'.: ot ‘|®
stgatewa ‘ - | ©
Select target device: Show devices with the same addresses ||
Device Device type Interface type Address Target device
- - PNIIE Enter address here =

Startsearch [

Online status information: ("] Display only error messages

Cancel
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Si se ha encontrado el PLC adecuado en la red, se puede establecer una conexion con el

H n H n,
PLC mediante "GoOnline":
Configured access nodes of "DRILL"
Device Device type \ slot  Interface type | Address » Subnet
DRILL CPU 1215CDCD... 1X1 PNIIE 192.168.0.50
Type of the PGIPC interface:  [@_PNIIE [+
PGIPCinterface: [N intel(R) Wi-Fi 6 AX201 160MHz [~ @2
Connection to interface/subnet:  [Direct atslot'1 X1 ~1®
Istgateway: | [~ @
Select target device: | Show devices with the same addresses ||
Device \ Device type | Interface type | Address | Target device |
DRILL CPU 1215CDCID... PNIE 192.168.0.50 DRILL
= = PNIIE Enter address here =
Online status information: [7] Display only error messages
€ scan completed. 1 compatible devices of 1 accessible devices found.
%2 Retrieving device information...
| -
Scan and info retrieval c d
[v]

Si el programa PLC instalado difiere del programa PLC abierto en el TIA Portal, aparecera
un signo de exclamacién naranja. A continuacion, debera realizar una actualizacion.

Si no hay signo de exclamacién y el estado esta resaltado en verde, el programa es
correcto y no es necesario cargarlo en el PLC.



fischertechnik

Para poder cargar el programa PLC abierto en el PLC, desconecte primero de nuevo el TIA
Portal del PLC haciendo clic en "Desconectar".

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

Of Rl sovepojec: & X 3 X 0t ZMEER Y coonifl F coofiine Biz MW 2 - 1l 2k

5ei] < : L

J Devices ‘

=0

v [ drill o
I Add new device
oy Devices & networks
» " DRILL [CPU 1215C DaipeiDe] 14 O
» i Ungrouped devices
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

Totally Integrated Automation
PORTAL

Options

V| Find and replace

No devices with problems

v [ Details view
¢ Onlin... Ty Opera.. Deviceimodule

|| Module |

Connection establis.. Message Details Help

Name
I} Device configuration
| Online & diagnostics
i Program blocks

[ Technology objects
[} External source files

>

Continue pulsando "Descargar en el dispositivo" y confirme el dialogo.

Project Edit View Insert Online Options Tools Wingg in
Cf 3 sovepoject @ X 12 2 X D2 (M2 ] E I3 & Goonline ¥ Gooffine iz M I 3¢ S (1] 22 13 [Scorchinproject | W
Project tree m «

Devices
=)
~ [Jdrill
B Add new device
g Devices & networks
» g DRILL [CPU 1215C DC/DC/DC]
» g Ungrouped devices
g Securitysettings
2@ Cross-device functions
[§§ Common data
[]] Documentation settings
[@ Languages & resources
[ 4l Version control interface
» [ Online access
» [ Card ReaderiUSE memory

'd Properties  [*i} Info @ | %/ Diagnostics

J Device information “ Connection information ﬂ Alarm display

v | Languages & resources

<]

soueiq) | sysey @i

sul-ppy =]

1

(4| [} >

Totally Integrated Automation
POR

TAL

Options

~ | Find and replace

v | Details view All devices offline

)¢ Onlin.. Tw Opera. Deviceimadule
Module

Name.

Connection establis.. Message Details Help

¥ Device configuration
%) Online & diagnostics
g Program blocks

(3 Technology objects
External source files

w[s]

10

v I Languages & resources

su-ppy (e seueiqry £ susey il

P

E— [

<1 1 LI
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Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

X 9 5 (MG

Pt X

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

~ [ drill
& Add new device
o Devices & networks
» g DRILL [CPU 1215C DC/DC/DC] E
' Ungrouped devices
Security settings
|98 Cross-device functions
(4 Common data
Documentation settings
L@ Lenguages & resources
» _a Version control interface
» i Online access
» [ Card ReaderlUSE memory

Software synchronization before loading to a device

I The CPU contains changes th
H

Software synchronization
¥ DRILL

~ ‘Program blocks’
Main [OB1] [
LOOP_DB [DB2] [}

Status  Action

»
»
»
»
» Manual synchronization required
»

Manual synchronization required

Totally Integrated Automation
PORT.

AL

A continuacion, el programa PLC puede transferirse al PLC pulsando "Cargar"y "Finalizar":

Project  Edit
5 Y B seveproject | @

Project tree

View Insert Online Options Tools Window HMelp

=X 9 *: 5 (0|E B R Y coonline JF

fiine B MR 2 | || niax

Devices
= [=y| 2>

v ] dnill
I Add new device

Load preview
#h Devices & networks

‘& Common data
] Documentation settings

o
(V] »

» Online is up-toda.. The hardware configuration will not be loaded, because the onlin.

»
»
»
» 28 Crossdevice functions
»
»
»

@ Languages & resources
» (4 Version control interface

» [ Online acces:

» 1 Card ReaderiUSE memory

Software Download software to device

» OPCUAzerver The OPC UA server will be restarted due to data changes:.

"

" DRILL [CPU 1215C DC/DGDC] eﬂhed‘bdwlwdw
1 Ungrouped devices
@ Security settings Status. Target Message Action
4 @ ~ooru Ready for loading

Gener|

v | Details view
J Module

! Path Description Goto |? Errors  Warnings  Time

&  ~ Program blocks la o 0 10:43:11 AM

Name (V] Main (0B1) Block was successfully compiled P 10:43:11 AM

Y Device configuration |l @ LOOF_DB (DB2) Block was successfully compiled A 10:43:11 AM
% Online & diagnostics =|® ~ OPCUAcommunication P ] o 10:43:13 AM
@ Program blocks ) ~ Serverinterfaces b o o 10:43:13 AM
[ Technology objects (] DRILL P 10:43:13 AM
External source files (V) Compiling finished (errors: 0; warmings: 0) 10:43:13 AM

Load 'DRILL'

Consistent download

Restart the OPC UA
server

v | Details view
Module
 Path Description Goto |2 Emors  Wernings  Time
[} ¥ Program blocks P 0 ] 10:43:11 AM
Neme (V] Main (0B1) Block wes successhully compiled » 10:43:11 AM
N Device configuration ~&Q LOOP_DB (DB2) Block was successfully compiled ” 10:43:11 AM
%) Online & diagnostics =@ ¥ OPC UA communication » o [ 10:43:13 AM
o Program blocks (] v Serverinterfaces » 0 o 10:43:13 AM
(# Technology objects (] DRILL ” 10:43:13 AM
@) External source files 19 Compiling finished (errors: 0; wamings: 0) 10:43:13 AM

v \ Languages & resources

an E] swseL @

sauel

SuRppY [u=]

E—

(vl 1]

Totally Integrated Automation

A

PORTAL

Options

v "Find and replace

saueIq] Cﬂ syse) gl

v |Languages & resources

SUFPPY b=

|
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Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Cf (1 saveproject & X 12 (MG B R & coonine F cooriine fp I 2 - 1] 1 13

Project tree

Devices

Totally Integrated Automation
PORTA

Find and replace
v [ dill
B Add new device
gl Devices & networks

» /g Ungrouped devices
53 Security settings

sopeiqr) | sysey @

Load results

(3@ Cross-device functions

»
» 9 Status and actions after downloading to device
» 4§ Common data

»

»

[]) Documentation settings Status || Target Message Action
[@ Languages & resources W @ ~ oRw Downloading to device completed without errer. Load ‘DRILL'
» (4 Version control interface
» [ Online access () Online is up-to-da... The hardware configuration has not been loaded, because it is up.
» [i§ Card Reader/USB memory

Sul-ppY =]

<] [

v I Languages & resources

v | Details view

Module

~

E— 1

Name. 102D 22 M

WP St aowniosaing 1o gevice. : =
[I¥ Device configuration ©® - oomL 10:46:25 AM Sl -

4| Online & diagnostics (] "LOOP_DB' was loaded successfully 10:46:51 AM

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

-# Technology objects (i) The hardware configuration has not been loaded, because itis up-to-date. 10:46:51 AM ™
Extemal source files 1@ Hardware configuration 512212024 10:46:51 AM [v]<] [ BN

Por ultimo, compruebe que el programa PLC se ha transferido correctamente al PLC. Para
ello, vuelva a hacer clic en "Conectarse". Si el programa coincide con el proyecto, aparecera
un simbolo de estado verde junto al proyecto.

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help T My e e
PORTAL

G 3 sovepist & X % X 02 (4t 5 0 G B B Goonine ¥ Cooftine b NI 3¢ ) (1) 1A b S oo ] A
Devices Options =
5 =k
2
=
~ | Find and replace e
v 7 drill =
I/ Add new device A
I c
o
cPU 1 3
=
Security settings

» [38 Cross-device functions b j
» 4§ common data E >
» 5] Documentation settings &
» (@ Languages & resources 3

» (4 Version control interface
» [ Online access I

L)

Card ReaderlUSB memory

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

[ Details view [O]2]@][shonaimesssges 7] ~ | Languages & resources
|| Module

JGeneral UCmsHe!erences ” Compile ]

~
Message Goto ? Date Time — ]
I 10:46:22 AM |A]

f
€@ ~ stertdownloading to device.

Name o ~ DRILL 10:46:25 AM =
0¥ Device configuration ~l® '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 Q Hardware configuration 5/2212024 10:46:51 AM ™
External source files 1@ Loading completed (errors: 0; wamings: 0) 512212024  10:47:31 AM M B r B

Repita los pasos para los demas programas PLC.

12
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Actualizacion del software del controlador TXT 4.0

Firmware del controlador TXT 4.0 (opcional)
El firmware del controlador TXT 4.0 puede actualizarse M® @Ets o
opcionalmente si existe una version de firmware mas reciente. Siga  FEPRSHEERT

los pasos de instalacion descritos en las instrucciones del
controlador TXT 4.0, consulte
https://www.fischertechnik.de/txt40controller.

Bootloader version: ~ 2018.11

316
6.2.2

PRECAUCION: NO interrumpa el suministro eléctrico durante el A8

proceso de actualizacion, de lo contrario el controlador TXT 4.0
podria resultar dahado.

Programas APS del controlador TXT 4.0
Los programas para los controladores TXT 4.0 pueden descargarse de GitHub a través del

siguiente enlace: https://github.com/fischertechnik/Agile-Production-Simulation-
24V /tree/main/TXT4.0-programs

Para instalar los programas APS se necesita la aplicacién ROBO Pro Coding de
fischertechnik. Los archivos de proyecto para ROBO Pro Coding tienen la extension de
archivo *. ft.

La ultima versién del programa APS también se puede abrir directamente a través de
ROBO Pro Coding como alternativa a GitHub. Esto requiere una conexion a Internet en el
dispositivo en el que se esta ejecutando ROBO Pro Coding.

Importe el programa del siguiente modo:

13
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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

15

® 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
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Si el programa se ha cargado en ROBO Pro Coding, se puede transferir al controlador TXT
4.0 cuando se establece una conexién con el controlador TXT 4.0 correspondiente.

» m & X B &

Introduzca la direcciéon IP del controlador TXT 4.0, lea la clave API del controlador TXT 4.0 e
introduzcala en el cuadro de diadlogo.

©)

Connect controller

192.168.0.103

{

reh—
UFJnHH
——

CANCEL CONNECT

Por ultimo, el programa puede transferirse al controlador TXT 4.0 mediante el siguiente
simbolo:

i

» = & > B
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