Primeros pasos
Asi que... Después de todos los preparativos e informacion, por fin puedes empezar.
En este capitulo queremos mostrarte como

e construir el primer modelo simple, a saber, la ilusion 6ptica, y conectarlo al
Controlador RX

conecte el RX Controller a la fuente de alimentacion y al PC
llama al software ROBO Proy prueba el modelo

cargar e iniciar un programa ROBO Pro para el modelo

crear e iniciar tu mismo un primer programa sencillo en ROBO
Pro

Haga clic aqui para ver una demostracion facil de entender de los
primeros pasos.

Como no solo experimentaras con los componentes fischertechnik, sino también
con el software ROBO Pro Coding, deberias familiarizarte con él mas
detalladamente y crear un programa de control.

Codificacién ROBO Pro

Antes de construir el primer modelo y programarlo con "ROBO Pro Coding", debes
instalar el software en tu ordenador.

En las instrucciones de montaje encontrara el
+ elLearning enlace o el codigo QR que le llevara a la pagina del
portal de aprendizaje electronico.

'@ Software und didaktisches Begleitmaterial: - = E j-". ]
Auf dem fischertechnik eLearning Porfal findest du: 1
* Installationshinweise zur ROBOPro Coding App (i0S, Android, Windows, MacOS, Linux) L
* Informationen zum RX Controller : .
» didaktische Begleitmaterialien = I .
Link zum elearning Portal: https://www.fischertechnik.de/elearing-smart-robofs-max _I .
m

Si, por ejemplo, introduces la direccion de Internet, accederas a la
pagina de fischertechnik, donde podras seleccionar el sistema
operativo para el que deseas instalar ROBO Pro Coding.

ROBO Pro Coding

ROBO Pro Coding Android -

ROBO Pro Coding iOS -
Quieres cargar la version Windows. Haz clic en la flecha al lado de
"ROBO Pro Coding Windows". Aqui seras conectado a "Microsoft
Store".

ROBO Pro Coding Linux =

ROBO Pro Coding Windows -

ROBO Pro Coding Kostenlos . . . ..
5% dops Envicn Haz clic con el raton en la pantalla de la aplicacion ROBO Pro
e | Coding.
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@p Aparece la pantalla para descargar el programa. Pulse @F@
it

"Descargar" con el raton. Otra ventana le mostrara el
ROBO Pro Ceding

ROBOProCoding | avance del proceso de descarga. .

beema

Harunterladen 1225 MB von 110,0 M8 hemuntergeladern

Una vez transferido el programa desde la "App Store", la indicacion
@F’ cambia a "Abrir' en la ventana contextual que aparece.
fit

Si todo ha funcionado, aparece la === -
ROBO Pro Coding | ventana del programa ROBO Pro
Coding.

= fischertechnik e ROBO Pro Coding

Importante: Si vas al icono "Ventana de @
inicio" en Windows, encontraras el icono & e

de"ROBO Pro Coding
W ro ing

Haz clic con el botdn derecho en el icono y activa la
seleccion "Mas" y "Anclar a la barra de tareas" en la
nueva ventana contextual.

PROJEKT IMPORTIEREN..
Ein bestehendes Projekt aus siner ZIP-Datsl oder von einem andaren Ort importieren.

Esto significa que siempre puedes iniciar el programa mas tarde utilizando el
icono de la barra de tareas.

Ok. Ahora vuelve a la pantalla de inicio de ROBO Pro Coding. Cuando inicias ROBO
Pro Coding por primera vez, debes hacer dos ajustes.

Active el "MenU" haciendo clicen las 3 lineas de  [= fischertechnike=m ROBO Pro Coding
la barra superior de la pantalla.

Se abre la ventana "Preferencias" Seleccione aqui la opcidon de menu ">
Configuracion®.

Voreinstellungen =
> Einstellungen . . . . .
Idioma: agqui puede seleccionar el idioma en el que
Projekt
> Moo desea programar. Los comandos se muestran en
G inglés, por ejemplo.
Hilfe
> Dokumentatn Sonidos: aqui se activan o desactivan los efectos de
A sonido.

> Impressum

Haga clic en "Aplicar" para aplicar la configuracion y volver a la pantalla de inicio.
Encontrara dos opciones para elegir:
NUEVO PROYECTO... e IMPORTAR PROYECTO...

Como su nombre indica, aqui se crea un Nuevo SRV oN e

p roye cto Ein nieues leeres Projekt erstellen oder ein Beispielprojekt verwendah!
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Puede utilizar esta seleccion para llamar a un proyecto que haya creadoy guardado.

PROJEKT IMPORTIEREN...

Ein bestehendes Projekt aus einer ZIP-Datei oder von einem anderen Ort importieren.

Explicaré como utilizar estos dos comandos
en el primer modelo.

Modelo "ilusién éptica

Con este modelo aprenderas los primeros fundamentos de la programacion y los
elementos incorporados al modelo.

Si has construido el modelo siguiendo las
instrucciones de construccion, habras
observado algunos componentes importantes.
Ademas de los bloques de construccion
fischertechnik, para controlar el modelo utilizas
un "actuador", que es el minimotor, y un
'sensor", es decir, un botdn.

Mini motor 6-9V Caja de cambios Boton

Encontrara una explicacion de los componentes en la pagina de inicio.
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El modelo "llusion 6ptica" se divide en 2 tareas de programacion:

Tareal Programacion nivel 1

Arrangue el motor o la ilusion 6ptica con el botdn incorporado.
La velocidad del motor debe ser 350. El motor se apaga de nuevo

llusion_optica_l.ft después de 5 segundos.

Tarea 2 Programacion nivel 1

El motor se pone en marcha tras pulsar el botdn y gira el disco
hacia la derecha durante 3 segundos. Se detiene durante 1
segundoy gira el disco hacia la izquierda durante 3 segundos. A
continuacion, el motor se apaga.

[lusion_optica_2.ft

Bluetooth - o conexién USB

El ordenador estd conectado al RX Controller mediante una conexion Bluetooth o
USB.

Importante: Es imprescindible dominar los siguientes pasos, de lo contrario no se
podra ejecutar ningun programa ni controlar ningdn modelo.

Antes de establecer la conexion, encienda el mando con el "botdén ON/OFF". El
indicador del mando se ilumina en "rojo". Esto significa también

e ¢l controlador no estd conectado al ordenador
e No se ha cargado ningun programa

Inicia también "ROBO Pro Coding".

Cuando abras ROBO Pro Coding
por primera vez, activa con el raton
"NUEVO PROYECTQO". Enlaventana
contextual que aparece, especifica el "Tipo de programacion" -
"Programacion grafica" y el "Controlador" - "Controlador RX".
Confirme haciendo clic en "SIGUIENTE".

D @ Aparece una ventana de seleccion en la que se activa
- el simbolo "Vacio". La seleccion se finaliza con "CREAR". D
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Ahora aparece la pantalla de trabajo de ROBO Pro Coding.

= fischertechnike=a ROBO Pro Coding

Estd dividida en 4 areas de ventanas

V . oo importantes. A la izquierda esta Ia
ventana del proyecto, seguida de la barra
de comandos. A continuacion, el 4rea de

s IR programacion y, en el extremo derecho,
— la visualizacion en Python de los

comandos de bloque.

Pasemos ahora a la conexion programa - controlador. En
@

la esquina superior derecha de la pantalla del programa,

hay una linea de comandos azul con sélo el icono derecho
"Conectar controlador" activado.

Si activa el icono con el ratén, aparece una ventana contextualenla [ ®
que puede seleccionar el tipo de conexion con el que el programa |
delbe conectarse al controlador. (& i

ABBRECHEN VERBINDEN

Conexion Bluetooth

Selecciona "Bluetooth"y haz clic en "CONECTAR".

Se abre otra ventana contextual. Aqui puede
Erreichbare Gerite buscar un dispositivo en la proximidad
"escanear". Pulse el "botdn Bluetooth" hasta | wees
_— gue aparezca la ventana contextual de la

derecha. Aqui se muestra el dispositivo
accesible, por ejemplo RXC639b. El LED azul del mando

parpadea lentamente.

Erreichbare Gerite

Keine Gerate in der Nahe

Pulse con el raton sobre el dispositivo encontrado. Al cabo de poco > == B
tiempo, se activaran todos los iconos de la linea azul. EI LED del
mando también parpadea mas rapido.

8




Conexién USB

Sidesea trabajar con la "conexion USB", debe conectar el controlador RXa un "puerto
USB" libre de su ordenador mediante un "cable USB". El LED del controlador
parpadea en "blanco".

Active "Conectar controlador" y "USB" en la ventana | o @
contextual. Confirme haciendo clic en "CONECTAR". ®us

O vwetootn

ABBRECHEN E=

Erreichbare Gerate

Seleccione la entrada "RXController" en la EaCEE- B
siguiente ventana contextual. ElI LED del
controlador parpadea en "blanco" mas rapidamente. Los iconos de la linea azul
también se activan.

RXController
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Tareal

Ahora puedes empezar a programar en ROBO Pro Coding. Antes de crear el
programa de control, debes indicar al programa y al controlador qué sensores y
actuadores has conectado.

Controller < Para ello, active la seleccion I
: "Configuracion del controlador'en  ||...
Emgang e la ventana de proyecto de la I';’f:’v
Ausgang : £ Controllerkonfiguration izquierda. IJ:
|
Motor
= Aparece un menu de seleccion con
S siete opciones.
12C Primero configure el controlador.
. Para ello, haga clic en Controlador vy, a
continuacion, en la imagen del controlador RX. Este se muestra con

SuUs conexiones en la siguiente ventana.

En el siguiente paso, se definen los componentes conectados. Segun el plan de

construccion, se trata de un motor y un pulsador.
- NTC-Widerstand
. Encontrara el botén en "Entrada". Active la seleccion
235 Fotowiderstand . .
ey con el ratén y se mostraran todos los sensores ¢ Mini-Taster
4 Fototransistor . . . . L
disponibles. Arrastre el "Mini boton" a la pantalla de
trabajoy acoplelo al punto de conexion libre.
m Inserte el motor desde el area "Motor" del mismo modo.
Si hace clic en la seleccion, aparecera un motor activo.
@
e | RX |
) et
11 - |

{
i e

Importante: Sélo se pueden utilizar actuadores que aparezcan a todo
color.

Ya ha completado la configuracion del controlador y esta listo para
abordar la primera tarea de programacion.

Para ello, active "Programa principal" en la ventana de proyecto.

M Hauptprogramm

Como puede ver en la tarea, el motor debe girar durante 5 segundos después de
pulsar el botéon y luego apagarse. Si se vuelve a pulsar el boton, el programa vuelve a
empezar desde el principio.




ROBO Pro Coding ya te proporciona
el programa de inicio. Como puedes
il ver en el codigo del programa
Python a la derecha, se importan
varias partes necesarias del
programa y se crea un bucle continuo en las dos ultimas
lineas.

import asyncio
import user.lib.controller as controlier
from fischertechnik.logging import log as print

async def run(instance):
controller.init(instance)
while True:
await asyncio.sleep(0.01)

DO W N -

Esto significa que no tienes que cambiar la configuracion por defecto.

Debe insertar un comando en el espacio vacio que consulte si se ha pulsado el boton
incorporado. Si este es el caso, un evento debe ser gjecutado - el motor debe
funcionar.

Verarbeitung . Logik Inserte el comando "if make" del area
de comandos "Procesamiento"
+ falis "Logica" en el area libre del comando bucle.
mache
Sensoren - I Eingang Para el area 'si", anada el
comando '"esta abierto el
ist Mini-Taster 53 mini botén xxx" desde el area it Min- Tester ELWIEN XN

de comandos "Sensores" - "Entrada". Cambia "abierto" por
"cerrado".

Aktoren a I Motor

A continuacion, debes definir el area "hacer". Arrastra el
7 setze Motor BBl TSRl Geschwindigkeit ® E5V3 comando

"Set  MOtOr |
xxx left speed xxx" de la zona de comandos mache | setze Motor EXEITEN [CEITRN Gescwindigheit < E]
"Actuadores" - "Motor" a la zona vacia. Cambia la
velocidad de 512 a 350 y el sentido de giro a "derecha".

El motor arrancay

Verarbeitung . I util debe funcionar dmsmbatt wieducln
mache + falls ist Mini-Taster [T POl
durante 5 segundos. mache. ¢ setze Motor [T [ITEN Geschwindiokeit *EE]

Para ello, debe insertar el comando

"wait s1" desde el area de comandos
"Processing" - "Util". Cambie aqui el tiempo de ejecucion de "1" segundo a "5"
segundos.

Aktoren . IMOtOr Ahora sigue faltando el comando para apagar el

motor. También se encuentra en "Actuadores"
i stoppe Motor EEl

"Motor". Inserta el comando "parar motor xxx" después del
comando

pausa.

Programmstart
dauerhaft wiederholen
mache + falls Ed TRES 8 RX_11 - W geschlossen -
mache & setze Motor AT [T788 Geschwindigkeit @ kL]
warte B350 © 5
stoppe Motor




Ya ha escrito su primer programa.

Ahora puedes probarlo. Para ello, transfiere el programa a tu controlador o n
modelo haciendo clic en la flecha de la "linea de comandos azul".

Importante: El LED de su controlador RX esta ahora permanentemente encendido.
Azul para el funcionamiento Bluetooth, blanco para el funcionamiento USB.

Siahora pulsa el botén, el disco de la "ilusion 6ptica" gira durante 5 segundosy luego
se detiene.

El Ultimo paso es dar un nombre al programa y guardarlo en el ordenador.

Projekt Para ello, haga clic en "Proyecto" - "sin
M " . L " Projekt umbenennen

— nombre" con el "ootdén derecho del raton'.

. Umbenennen Aparecerd una ventana contextual. Active alli | osamsons

v .
) "Cambiar nombre". En la ventana que
aparece, el texto se sobrescribe con ABBRECHEN “

Optical_illusion_1. Haga clic en "Aceptar" para cambiar el
nombre.

En la siguiente tarea se explicaran otros comandos importantes.
Por ejemplo

- abra el programa desde su ordenador

- Detener el programa

- Prueba de interfaz

- Guarda el programa en tu ordenador

- Otros blogues del programa
Tarea 2

Antes de resolver la tarea, una explicacion mas detallada de los iconos de |a "linea de
comandos azul".

Sise inicia un programa mediante la "flecha", puede finalizarlo pulsando sobre n
el cuadrado blanco.

Otro icono util es la prueba de interfaz. Si lo activas, se muestra la siguiente R
interfaz de usuario.

Si pulsa el botén del modelo, por
[ — ejemplo, esto se muestra en las
(L : ¥ entradas. ElI "O" cambia a "1". Si

arrastras con el ratén el deslizador
de M1 hacia la"derecha", el motor se
= O pone en marcha.
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Esto le permite probar los sensores y actuadores instalados en su modelo.

Tarea 2

Pero ahora pasemos al 2° programa. El
motor debe girar primero a la derecha mﬂj:z”'e"

durante "3" segundos, luego detenerse mache 350
durante "1" segundo y después girar a la
izquierda durante "3" segundos y también

detenerse.

Programmstart

dauerhaft wiederholen Prolongue el programa existente con
mache + falls ist Mini-Taster [E{NTEN

R T [ mmmenn -y OLra Orden de espera de "" segundo.
warte £X */E) Cambie la orden de espera anterior a "3"
&9 stoppe Motor [ETHEIIEN . .
warte £33 <53 segundos. Haga clic con el botdon

derecho del ratén en la orden de espera.
Se abre una ventana contextual. Active
aqui la seleccion "Duplicar". El comando se duplica y se muestra en el programa y
debe desplazarse bajo el comando de parada con el raton. El valor se cambia a "I"
segundo.

Puede duplicar el resto de la secuencia del
programa de la misma manera. Después de la
pausa sigue la orden de motor, el sentido de giro se
cambia a "izquierda". A continuacion viene la orden
de "esperar 3" segundos y, por ultimo, la orden de
parar el motor.

OK, ya esta. Antes de probar el programa, cambia el nombre a Opical_illusion_2.

= fischertechnik ==z | Si desea guardar el programa en =
su ordenador o en una Mmemoria l:l -
> Exportieren USB, haga clic en el icono "Menu". Active o

"Exportar" en la ventana que aparece. En la
siguiente ventana, haga clic en "Local" y confirme con
"SIGUIENTE". Se le redirigira a la pagina de Windows. Aqui puede

crear una carpeta nueva o seleccionar una carpeta en la que desee guardar el
programa. Windows utilizara el nombre del programa introducido como nombre del
archivo.




También puede cargar un archivo guardado del s

mismo modo, solo que a la inversa. Para ello, active |:_|
la opcion de menu "Importar". Active "Local", "SIGUIENTE" y &
"Examinar". Seleccione la carpeta y el archivo correspondiente en
el gestor de archivos que aparece. Finalice la importacion
pulsando "Abrir".

Importante: Una vez realizadas las dos tareas, desmonte el modelo.

Diviértete con la siguiente tarea.
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