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1 Uvod

V dnesni dobé je ¢im dal tim dulezitéjsi vyuZivat rizné prvky automatizace. Je to dano pozadavkem na
zvySovani produktivity prace, zvysujicimi se naroky zdkaznik{ na kvalitu produktll, na cenu produktd,
ale také zvysujicimi se pozadavky zdkaznik(i na moznost individualizace findlnich produkt( podle jejich
prani a potfeb. Flexibilni automatizace je jednou z moznych cest, jak tyto protikladné pozadavky resit.
Mezi progresivni pouZivané prvky automatizace mizZzeme zaradit rlizné softwarové programovatelné
zafizeni (napf. stroje, roboty, ...). Na budouci strojni inZenyry, ktefi by méli bud” navrhovat rizna
softwarové programovatelna zafizeni, nebo by je méli nastavovat, popfipadé je jen efektivné vyuzivat,
jsou kladeny ¢im dal tim vétsi naroky na jejich znalosti z rliznych oborl. Cilem tohoto textu neni naudit
Ctenare programovat skutecna primyslova zafizeni, ale algoritmicky zvladnout naprogramovat rizna
zafizeni (napf. roboty), které jsou realizovana pomoci modell postavenych ze stavebnic.

V ramci cvi¢eni predmétu PocitaCova podpora ve strojirenstvi se vyuZziva stavebnice Fischertechnik
519341 STEM ENGINEERING, diky které se studenti seznami s tematickymi modernimi technologiemi.
V pfipadé predmétu KPV/PPVS jsou to hlavné zaklady kybernetiky, fidicich systému, senzorové
techniky, motorizace, automatizace, robotiky, digitdlni komunikace a programovani. Okrajové pak
s mobilni robotikou, konstruovanim, mechanickymi systémy a navrhem systémdu.



2 Zakladni prehled stavebnice pro potreby KPV/PPVS

Ridici jednotka slouZi k ovladani postavenych modeltl. Program se vytvofi pomoci vyvojového prostiedi
ROBO PRO a do fidici jednotky se nahraje bud pres USB kabel, nebo bezdratové (WIFI, Bluetooth).

2.1 ROBOTICS TXT Controller (fidici jednotka)

Obrdzek 1: ROBOTICS TXT Controller (fidici jednotka)

1. Vstup pro napajeni sitovym zdrojem

2. Vstupy pro napajeni bateriovym setem (9 V). DodrZzujeme pravidlo, Ze PLUS je cerveny drat,
MINUS/ZEM je zeleny drat.

3. Vstup pro Micro SD kartu. Lze vyuzit pro rozsifeni paméti.

4. IR pfijimaci dioda (infra dioda jako napf. u TV ovladacd). Umoziiuje napf. dalkové ovladani
projektu pomoci infraportu.

5. Mini USB vstup. SlouZi pro propojeni fidici jednotky s poc¢itatem a nasledné zajistuje napf.
napajena. Vidy je potfeba pouzZit baterii, nebo napajeci zdroj.

6. USB A vstup, v pripadé uvedené stavebnice pro USB kameru.

7. Rozsifujici rozhrani — umoZiuje propojeni fidicich jednotek, a navic pfidava dalsi vstupy a
vystupy.

8. Univerzalni vstupy (11 — 18). Lze je vyuzit jako digitalni, snimajici digitalni stav 0/1, nebo jako
analogové, které ¢tou bud napéti, nebo proud. V levém sloupecku je PLUS, v pravém ZEM.

9. Vystupy (M1 — M4, O1 — 08). Jsou to vykonové vystupy, které dodavaji 9V elekttiny jakékoliv
soucasti, kterd je k nim pfipojena. Mélo by se jednat pouze o motory, lampy, bzu¢aky nebo
elektromagnety. Pfipojeni M1 — M4 jsou diferencialni vystupy, coZ umoznuje chod motoru



v obou smérech. 01 — 08 se pouziva se zemi a miZe bézet 8 rliznych vystupu pouze v jednom
sméru.

10. Vstupy (C1 — C4). Snimaji digitalni stav 1/0. Typické komponenty jsou prepinace, nebo
fototranzistor. VyuzZivaji se také pro encondéry na motorech — tedy pro krokovy motor, pokud
chceme fidit otacky, nebo jej synchronizovat s jinym. V pravém sloupecku je PLUS, v levém
ZEM.

11. Napdjeni 9 V s neustalym proudem — nefidi se programem.

12. Displej s dotykovym ovladanim.

13. Zapnuti/vypnuti fidici jednotky.

14. Reproduktor.

15. Neregulované napajeni 9 V- nefidi se programem.

Ridici jednotku je moZné napajet pomoci:

e Baterie
e Ze sité napdjecim zdrojem a pomoci Power Controller

2.1.1 Napajeni baterii

Ridici jednotku Ize napajet baterii. Tato moznost je vhodnd hlavné pro samostatné pohyblivé projekty
typu auticko, vozik na materidl apod., nebo pfi praci se stavebnici mimo dosah el. zasuvek. Zapojeni pfi
vyuzivani napajeni z baterie viz Obrazek 2. Je nutné zachovat spravnost propojeni, tedy PLUS baterie
na PLUS fidici jednotky a MINUS baterie na MINUS fidici jednotky.

Obrdzek 2: Napdjeni fidici jednotky baterii

2.1.2 Napdjeni ze sité a Power Controller

Pro nejjednodussi napdjeni ze sité staci zapojit napajeci zdroj napfimo do fidici jednotky. Druha
moznost je navic vyuZit Power Controller, ktery kromé napdjeni umoZniuje i napt. fidit vykon motoru
pomoci oto¢ného knofliku.
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Obrdzek 3: Power Controller

Neregulovany vystup 9 V, vhodny pro napajeni fidici jednotky.

Regulovany vystup 0 — 9 V fizeny oto¢nym knoflikem.

Otocny knoflik pro Fizeni regulovaného vystupu.

Pfepinac pro vystup — lze vystup vypnout, nebo zménit +/-. U motoru to prakticky znamena
zménit smér otacek.

Vstup pro napajeni kabelem (je soucasti Power Controlleru, ktery Ize vyuZit i napfimo pro
napajeni fidici jednotky, nabijeni baterie, nebo napajeni komponent, u kterych vyZzadujeme
neustalé zapnuti.
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Obrdzek 4: Napdjeni fidici jednotky pres Power Controller

2.2 Zakladni prvky pro potfeby KVP/PPVS
V nasledujicich podkapitolach jsou popsany pouZivané prvky pouZivané pfi tvorbé modell. U
jednotlivych prvkl je ukazano, jak je mozné je zapojit k Fidici jednotce.

2.2.1 Spinac

V tomto pripadé se jedna presné feceno o koncovy spinac. Je to zatizeni, které v elektrotechnice slouzi
ke spinani a rozepinani elektrickych obvodi v koncovych polohach. Velmi jednoduse se daji v tomto
pfipadé vyuzit i jako tlacitka, kterd napf. spousti nékterou z naprogramovanych procedur. VyuZivaji se
jako vstupy informaci, zapojujeme je tedy do fidici jednotky do pin( I(1 - 8).

e Pfizapojeni 1 -3 je obvod rozepnuty a stiskem tlacitka se uzavre.
e Pfizapojeni 1 -2 je obvod zapnuty a stiskem tlacitka se rozepne.
e Pokud pouzivame tlacitko pro spousténi néjaké udalosti, vyuzivdme na tlacitku piny 1 a 3.

Obrdzek 5: Spinac (Koncovy spinac)

10
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Obrdzek 6: Spinac - ukdzka moZného zapojeni do Fidici jednotky na vstup 11

Obrdzek 7: Spinac - detail zapojeni do spinace

2.2.2  Mini motor a XS motor

Jedna se o jednoduché elektromotory, u kterych Ize bez dalsich pridanych prvkd pouze Fidit rychlost
otacek a smér otacek. Motory mini a XS se lisi pouze velikosti a moZnostmi mechanického pfichyceni
ke konstrukci. Zapojujeme je na fidici jednotce do pint M(1 - 4).

Princip elektromotoru je zaloZeny na vyuZziti silovych Géink( magnetického pole. Zjednodusené lze Fici
Ze vyuZivdme vzajemné pfitahovani a odpuzovani dvou elektromagnetl. Silu a polaritu téchto
elektromagnetd mGzeme fidit velikosti protékajiciho elektrického proudu (regulace rychlosti otacek).

11
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Obrazek 9: XS motor

Obrdzek 8: Mini motor
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Obrazek 10: Mini motor - ukdzka mozZné zapojeni na vystup M1
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Obrdzek 11: XS motor - ukdzka mozného zapojeni na vystup M1

2.2.3  Krokovy motor

Jedna se o elektromotor, ktery je navic vybaven prevodovou hlavou, ktera snizuje otacky na vystupu a
zvysuje toCivy moment. Navic je vybaven obvodem, ktery slouZi k pocitani otdcek motoru, diky ¢emuz
je bez dalsich pridanych soucdsti mozné presné fidit chod motoru, nebo jej Ize napf. synchronizovat
s druhym zapojenym motorem (stejného typu). Pro fizeni otdcek, nebo synchronizaci motoru je
potieba pouZit k normalnimu zapojeni motoru jesté 3zZilovy kabel, kde:

e Cerveny kabel se zapojuje na +9V
e Zeleny kabel je zem
o Cerny kabel slouZi pro prenos signalu a na fidici jednotce se zapojuje na C(1 - 4)

Obrazek 12: Krokovy motor

13
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Obrdzek 13: Krokovy motor - ukdzka zapojeni na vystupy M1(motor) a C1 + 9 V (fizeni motoru)

2.2.4 LED
Light-Emitting Diode, ¢esky elektroluminiscenéni dioda, popf. svételna dioda. V elektrotechnice se

jednd o diodu, kterd emituje svétlo, pfipadné infraervené, nebo ultrafialové zarteni. LED mohou
vydavat jak teplé, tak studené svétlo (zaleZi na typu LED). V tomto konkrétnim pfipadé emituje svétlo.
Zapojeni na fidici jednotce je na piny M(1 — 4, nebo O(1-8) a zem. Je potifeba dbat na to, aby v pfipadé
LED bylo zapojeno PLUS fidici jednotky na PLUS diody!

Obrdzek 14: LED komponenta

14
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Obrdzek 15: LED - ukdzka zapojeni na vystup M1

ON/OFF

Obrdzek 16: LED - ukdzka zapojeni na vystup O1 a zem

15



2.2.5 Zarovka

V tomto pripadé se jednd opravdu o obycejnou Zarovku, tedy nejjednodussi zafizeni k pfeméné
elektrické energie na svétlo. Funguje na principu zahfivani tenkého vodice elektrickym proudem.
Zarovka vzdy vydava teplé svétlo. Na fidici jednotku ji napojujeme na piny M(1 - 4), nebo O(1-8) a zem.

Obrdzek 17: Zdrovka

Obrdzek 18: Zdrovka - ukdzka zapojeni na vystup M1

16
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Obrdzek 19: Zdrovka - ukdzka zapojeni na vystup 01 a zem

2.2.6 Fototranzistor

Tato soucastka slouzi k vyhodnoceni, jestli na ni dopadd svétlo a bodle toho ma stav 1, nebo 0. Lze ji
napr. tedy vyuzZit pro automaticky spoustény vétrdcek — sviti-li na fototranzistor svétlo, bude
automaticky spustén vétracek. Pfi zapojeni je potfeba dbat na to, aby PLUS bylo pfivedeno na ¢ervené
oznaceny vstup fototranzistoru! Protoze slouzi jako vstupni zafizeni — dava ndm informaci, jestli svétlo
dopadda/nedopada (a to nasledné vyhodnocujeme), je potfeba jej zapojovat na fidici jednotce na piny
I(1-8).

Obrdzek 20: Fototransistor

17



Obrdzek 21: Fototranzistor - ukdzka zapojeni na vstup 11

2.2.7 Opticky barevny senzor

Opticky barevny senzor méri vlastnosti povrchovych barev, nebo svételnych zdrojli. Hodnoty, ziskané
senzorem se budou liSit v zavislosti na osvétleni mistnosti, vzdalenosti od snimaného povrchu a tvaru
snimaného povrchu. Senzor se skldda z jasné LED, ktera prostor pred senzorem osvétluje a receptoru,
ktery zachycuje odraZzené svétlo (princip je postaveny na tom, Ze materidly absorbuji riznad mnozstvi
svétla na zakladé barvy, typu materidlu a textury povrchu). Z vyse uvedeného vyplyva, Ze je potieba jej
vzdy zkalibrovat podle okolnich podminek, tedy ve vlastnim kddu osetfit, Ze namérend (vracenad)
hodnota optickym senzorem za danych podminek odpovida napt. Cervené barvé. Opticky senzor nam
totiz nedd barvu, ale ¢iselnou hodnotu, které my musime barvu pfifadit. Neméla by to byt jedna
hodnota = barva, ale ,,rozumny interval hodnot” = barva. Je to dano tim, Ze pti snimani barvy senzorem
nam senzor miZe pokazdé vratit lehce jinou hodnotu. ProtoZe se jedna o zafizeni, které hodnoty ¢te a
predava je fidi jednotce, tak jej zapojujeme na piny I(1 - 8), nebo C(1-4). Toto zafizeni vyzaduje zapojeni
na 9V, proto mulZe vypadat zapojeni napf. takto®:

o Cerny kabel (zakladni napajeni) +11

1 Bude ukdzéno na konkrétnim praktickém pt¥ikladu
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e Zeleny kabel (zem) —zem 18
e Cerveny kabel (+) — napajeni +9 V

Obradzek 22: Opticky barevny senzor

| BN ERE: B e e

O

J

fischertechnik ==
ROBOTICS TXT Controller

@) 16) @) @ ©

ON/OFF

Obrdzek 23: Opticky barevny senzor - ukdzka zapojeni na vstup C1 a +9V

2.2.8 NTCrezistor

Cesky také Termistor. Jednd se o souéastku, jejiz elektricky odpor je zavisly na teploté — proto je mozné
jej vyuiit pro jeji méreni. Abychom hodnoty ziskané z termistoru byli schopni pfevést napf. na °C,
musime znat VA charakteristiku termistoru, ktera vSak neni linearni. Tzn. musime mit k dispozici napf.
prevodni tabulku od vyrobce termistoru, nelze pouzit pro prevod trojclenku. NTC rezistor (nebo také
negastor) je termistor s negativnim teplotnim koeficientem, tedy se zahratim soucastky odpor klesa.

[

Obrdzek 24: NTC rezistor
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Obrdzek 25: NTC rezistor - ukdzka zapojeni na vstup 11

2.2.9 Vzduchovy kompresor

Vzduchovy kompresor je jednoduSe feCeno motorova pumpa vzduchu. Vétsi, popf. sloZitéjsi
pneumatické systémy dopliuji vzduchovy kompresor vzduchovou nadrzi, kterd slouzi jako rezervoar
pro udrzeni tlaku vzduchu napf. i pfi vypnuti kompresoru. Kompresor je mozné zapojit jak na 9V+ pin
a zem z pinu I8 (pak pobézi kompresor neustdle), tak i na piny M(1 - 4), kdy mGzeme fidit jeho
zapnuti/vypnuti jen na potfebnou dobu.

l

Obrdzek 26: Kompresor

Inlet/outlet valve

Diaphragm

Cover

Obrdzek 27: Princip membrdnového kompresoru [1]
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Obrdzek 28: VVzduchovy kompresor — ukdzka zapojeni na vystup M1
2.2.10 Solenoidovy ventil

Solenoidovy ventil je elektromagneticky ovladany ventil. V tomto pfipadé se jednda o 3/2 cestny ventil.
Tzn. Ze v jedné poloze dochazi k pritoku tekutiny a ve druhé poloze k vycerpani tekutiny — tedy jsou 2
cesty kapaliny. Trojka v oznadeni znamen3, Ze jsou 3 vstupy/vystupy. Prvni dva jsou na obrazku na prvni

pohled patrné, treti je zezadu ventilu prekryty molitanem, ktery slouzi jako tlumic. Ventil se zapojuje
stejné jako nap¥. motor do pind M(1 - 4) na fidici jednotce.

Obrdzek 29: Solenoidovy ventil
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ARSI

valve open valve closed

Obrdzek 30: Princip fungovdni solenoidového ventilu [1]

Obrdzek 31: Solenoidovy ventil - ukdzka zapojeni na vystup M1

2.2.11 Pneumaticky valec

Pneumaticky vélec je mechanické zatizeni slouzici k pfevodu sily stlaceného vzduchu na mechanicky
pohyb. V tomto pfipadé se jedna o jednoclinny valec, tedy pfi pfivedeni vzduchu se pistnice vysune a
jeji vratny pohyb obstara pruzina uvnitf valce.
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Obradzek 32: Pneumaticky vdlec (jednocestny)

2.2.12 Vakuové saci zafizeni

V tomto pfipadé se jedna o specialni koncovku z velmi pfizplGsobivé gumy. Pfi pfiloZzeni koncovky a
vytvoreni podtlaku se predmét , pfisaje” a je mozné jej napf. pfemistit. Nutnym predpokladem je, Ze
uchopovany predmét ma vhodnou povrchovou strukturu.

Obrazek 33: Vakuové saci zarizeni

2.2.13 USB kamera
Jedna se o klasickou webovou kameru s pfipojenim do USB. Kamera disponuje manualnim zaostfenim.

Lze ji vyuZit napt. pro vyhodnocovani predmétd, hledani/nasledovani cesty apod.

Obrazek 34: USB kamera
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Obrdzek 35: USB Kamera - ukdzka zapojeni
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2.3 Software ROBO Pro

Software ROBO Pro, ktery slouZi k vytvareni program( a komunikaci s fidici jednotkou je prehledny a
uzivateli zvyklému na praci v MS Windows by méla stacit pomérné kratka doba k zvladnuti jeho
ovladani. Lze jej rozdélit na hlavni nabidku, bo¢ni panel a horni listu ikon.

44°¢

7
20

LAaLiL

3>

BC

‘Welcome to ROBO Pro!

Hlavni nabidka

Standardni lista

Bocni panel

Obrdzek 36: Popis GUI programu - rozdéleni okna

2.3.1 Hlavni nabidka

File

Language

Draw

View

Level

Environment
Bluetooth
Window

Help

Pro uzivatele MS Windows standardni menu. UmozZiiuje zaloZit novy program, otevrit
existujici program, uloZit program a tisknout.

Umoznuje prepnout aplikaci do jiného jazyka.

Obsahuje funkce pro editovani vioZzenych symbol( vyvojového diagramu, jejich mazani
a editovani. VSechny tyto moZnosti jdou délat rychleji za pomoci mysi a klavesnice
(mazani Delete, uchopeni a presun symbolu — levé tlacitko mysi a jeji pohyb, ...).

Obsahuje pouze mozZnost zobrazeni/skryti popisk( ikon ve standardni listé.

Obsahuje 5 Urovni. Volbou Urovné se ovliviiuje nabidka bo&niho panelu. Uroven 1
zpfistupfiuje pouze zékladni elementy pro tvorbu programu. Urover 5 zpfistupfiuje
vSechny elementy, které v ROBO Pro existuji. Nechce-li nad tim uzivatel pfemyslet, je
vhodné rovnou si zapinat Uroven 5.

Slouzi pro nastaveni spravné fidici jednotky. My vyuzivdme ROBO TXT/TXT Controller.
Umoznuje pfipojeni k Fidici jednotce pres Bluetooth.
UmozZiiuje prepinat rozloZeni oken otevienych programu.

PFistup do napovédy, odkaz na www stranky vyrobce a odkaz pro stahovani aktualizaci.
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2.3.2 Standardni lista
Zde je potfeba myslet na to, Ze ikony, které se zobrazuji, zavisi na urovni zvolené v hlavni nabidce
v menu Level.

Sekce pro praci se soubory

D =

New Open

Obrazek 37: Standardni lista - Prdace se soubory

New ZaloZeni nového programu.
Open Otevieni existujiciho programu, resp. nacteni ze souboru.
Save UloZeni programu.
Sekce pro praci s elementy a podprogramy

PO 4|

Delete Mewsub Copy Delete

Obrdzek 38: Standardni lista - Prdce s elementy a podprogramy

Delete Smazani oznaceného elementu, nebo jiného objektu v programu. Rychlejsi je pouziti
klavesy DELETE na kldvesnici.

New sub Zalozeni podprogramu.
Copy Vytvoreni kopie pravé editovaného podprogramu.
Delete Smazani pravé editovaného/nahlizeného podprogramu.

Sekce pro kompilaci a spusténi programu, propojeni s fidici jednotkou a jeji otestovani

._ -t
@ a Q o

Start Stop Download Environ. Bluetooth COM/USB Test

Obrdzek 39: Standardni lista - Kompilace a spusténi programu, propojeni s ridici jednotkou a jeji otestovdni

Start Nahrani programu do fidici jednotky a jeho spusténi.
Stop Zastaveni programu praveé béZiciho v fidici jednotce.
Download StaZeni programu pfimo do fidici jednotky. Pfi nahravani programu lze vybrat, jestli se

nahraje trvale, nebo do RAM fidici jednotky a zda se ma po nahrdni rovnou spustit,
nebo jen nacist ovladaci panel a zobrazit jej na displeji fidici jednotky.

Environment SlouZi pro nastaveni spravné fidici jednotky. My vyuzivdme ROBO TXT/TXT Controller.
Stejné jako v hlavni nabidce.

Bluetooth Umoznuje pfipojeni k Fidici jednotce pres Bluetooth. Stejné jako v hlavni nabidce.

COM/USB Umozniuje navolit, k jakému portu a jakym zplisobem ma PC sfidici jednotkou
komunikovat a jaky typ Fidici jednotky je vyuZivan. V nasem pfipadé je fidici jednotkou
ROBO TXT/TXT Controller.
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TEST UmozZiiuje otestovat propojeni a jednotlivé zapojené komponenty. MizZe se tak
vyzkouset pred spusténim programu, Ze komponenty jsou zapojeny spravné a funkéni.

Sekce debugeru
> [ [

Continue Pause Step

Obrdzek 40: Standardni lista - Debuger

Continue Spusténi programu v debugeru.
Pause Zastaveni programu na pravé vykondvaném elementu.
Step Pfesun na dalsi element v ramci diagramu.

Sekce ostatni
Zoom out Zoomin

Obrdzek 41: Standardni lista - Ostatni

Zoom out Ptiblizeni/zazoomovani v rdmci programu.
Zoom in Oddaleni/odzoomovani v rdmci programu.
Unpair Odpdrovani fidici jednotky pfipojené pres Bluetooth.

2.3.3 Bocni panel

V boénim panelu se zobrazuje nabidka element( a objekt( pro tvorbu programu, které se nasledné
mysi pretahuji do okna programu. Zde je potifeba myslet na to, Ze ikony, které se zobrazuji, zavisi na
drovni zvolené v hlavni nabidce v menu Level. Urovné jsou:

e Level 1: Beginners

e Level 2: Subprograms

e Level 3: Variables

o Level 4: Custom commands
o Level 5: Objects

Plati, Ze vidy nasledujici Level obsahuje nabidku vsSech predchozich Leveld. Pokud se timto
programator nechce zatéZovat, mlze si vidy zvolit rovnou Level 5 a tim ma pfistup k veskeré
funkcionalité. Smysl Levell je v tom, Ze zacatecnik, ktery prochazi tutoridly od FischerTechnik, si zvoli
potiebny Level a neni mateny nabizenou funkcionalitou, kterd je v daném pfipadé nepotiebna a tfeba
i nad aktualni znalosti za¢atecnika.
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Wl RoB0Pro ROBO Pro
File Language I“E File Language View Level |

Program elements ey
=~ Program elements A

- Basic elements

- Subprogram [/0

.. S5end, receive

.. Variables, timers...

.. Commands

.. Branch, wait...

- Inputs, outputs

- Operators

[=- Operating elements

- Displays

. Control elements

4402

.. Camera viewer
_ - Drawing

1s E - Shapes

. Text

: .. Line color

il . Line width

. Fill color

= Library

. Achancerd

|
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T
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iZ

T

Program elements

01-Ainplans
repaat=1 wait

-3

BC

BC 1s E

644
498

>
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Obrdzek 42: Porovnadni nabidky bocniho panelu pro Level 1:Beginners a Level5: Objects

2.3.4 0Okno nového programu

Po zaloZeni nového programu, nebo nacteni souboru s programem se otevie okno programu, které se
sklada ze dvou fad zalozek, kde prvni fada zalozZek slouZi k zobrazeni programu/podprogramu a druhd
fada zalozek slouzi jako pracovni prostory pro praci s programem/podprogramem.
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ROBO Pro - [unnamed3]

@Ei\e Edit Draw View Level Environment Bluetooth Window Help
Element groups

[#- Program elements
[ Operating elements

Main program  Poprogram

- Drawing
ibrary Function Symbol Panmel  TXT/TX Display Camera Properties Description

- User library

i Loaded programs L

Program elements L P P L PR

Obrdzek 43: Detal programu s jednim zaloZenym podprogramem

Function Slouzi k programovani programu, nebo podprogramu formou tvorby vyvojovych
diagramd.

Symbol Zalozka umoznuje programatorovi nadefinovat symbol pro podprogram.

Panel Vytvéreni ovladaciho, nebo informacniho panelu.

TXT/XT Display Navrhu a tvorba ovladaciho GUI, ktery se pfi nahrani do fidici jednotky zobrazi na
dotykovém displeji fidici jednotky.

Camera Zobrazeni dat zUSB kamery a jejim nastaveni (pocet snimk(, nastaveni
vertikalniho/horizontélniho obrazu apod.)

Properties Pokrodilejsi sprava programu/podprogramu. Lze definovat nazev programu, pocet
procesu, pridéleni paméti procesiim apod.

Description slouzi jako poznamkovy blok. Napf. k pfesnému popisu programu, ¢asti programu, a
jinym poznamkam...

2.3.5 Tvorba programu v ROBO Pro

Programovani v ROBO Pro probihd vytvarenim vyvojovych diagram(. Program se tedy sklada
z komponent dostupnych v bo¢nim panelu. Pres pravé tlacitko mysi lze vloZenym elementim ménit
vlastnosti. Prakticky napt. pti vloZeni elementu M1 lze pfes pravé tlaCitko mysi nastavit, jak se bude
chovat (motor, svétlo, ventil, ...), na jakém vystupu dochazi k jeho napajeni a fizeni, napt. v pfipadé
motoru i to, jak se bude chovat. Pro motor typu Mini, nebo XS Ize nastavit rychlost otacek v rozsahu 1
— 8 a smér otdcek, popf. zastaveni motoru.
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Motor cutput

o 1 .| Motor output: Image:
' /El-‘/ @M1 (®) Motor
C | S Omz () Lamp
M3 () solenoid valve
(Cim4 () Electromagnet
Interface f Extension O Buzzer
IF1 ~ Action:
Speed (1..8): Ocew
(O 5top
| 8 | () ow
OK Cancel

Obrdzek 44: Nastaveni vlastnosti komponenty vyvolané pravym tlacitkem mysi nad komponentou

Takto vloZené elementy se pak propojuji v program. Pokud elementy pfibliZime mysi k sobé, tak je
program propoji automaticky, pokud ne, tak je Ize propojit manualné chycenim levym tlacitkem mysi
na vyvedeném pinu a tazenim mysi na potfebné misto. Takto Ize propojit vyvedeny pin komponenty
kamkoliv, v€etné jiného propojeni.

Obrdzek 45: Jednoduchy program — vloZené a propojené elementy (spusténi motoru na 1 sekundu), nekonecny program
s cyklem ktery na zdkladé 1 sekundy generuje vécnost.

Jakykoliv element, nebo blok elementd, véetné propojeni Ize mysi oznacit a pfesunout/smazat popt.
zkopirovat bud' kldvesovou zkratkou CTRL-C/CTRL-V, nebo jen drienim CTRL a tazenim mysi. P¥i
kopirovani se elementy kopiruji v€etné nastavenych vlastnosti.
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3 Zakladni modely
V nasledujicich podkapitolach je na jednoduchych ptikladech vysvétleno zapojeni modelu a nastaveni
fidiciho programu v ROBO Pro.

3.1 Vétracek — zakladni podrobné cviceni

Vétracek je velmi jednoduché zafizeni s jednim spinacem a motorem, ktery otaci vrtuli. Pro sestavni
tedy potrebujeme praveé tyto dvé komponenty a fidici jednotku. Kromé zakladniho zapojeni si ukdzeme
i nastaveni komunikace mezi pocitatem a fidici jednotkou, otestovani komponent (bez potteby
software), vytvoreni jednoduchého programu a jeho spusténi na modelu vétracku.

3.1.1 Vétracek — zapojeni komponent
Zapojeni je v tomto pfipadé trivialni, na vstup I1 je pfiveden spinac, na vystup M1 je ptivedeny motor
vétracku, viz nasledujici obrazek.

{ ‘”r‘ |

Yyyw 008L /A V'8
ajqpabinyal MPY HW!N

.
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— —

Obrazek 46: Vétracek - zapojeni komponent

3.1.2 Nastaveni zplUsobu komunikace mezi pocitacem a fidici jednotkou
PFi propojeni fidici jednotky s pocitacem a jejim zapnuti je vhodné zkontrolovat, Ze je nastaven spravny
zpUsob komunikace:

1. Vhorni listé musi byt ikona TXTTX (vZdy tam bude ikona TXTTX, nebo ROBOIF). Pokud je
ROBOIF, je potieba kliknutim a néj se prepnout na TXTTX. Toto je nastaveni spravné fidici

jednotky, kterou vyuzivdme my.
2. Nasledné pres ikonou COM/USB se rozklikne seznam zpGsobl propojeni — Zde musime mit
zvoleny pozadovany zplsob (v nasem pfipadé USB/WLAN/Bluetooth a Interface ROBO TXT
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Controller (opét nami pouzivana fidici jednotka)). Po potvrzeni je nasledné potieba jesté zvolit,

zda komunikace bude probihat pfes USB, WLAN, nebo Bluetooth. V nasem pfipadé pouzivame
USB.

W ros0 P

File Llanguage View Level Environment Window Help

[Bementarops | u 6 oy

- Program elements © D = E ‘{? @ EH) @ ngc e ‘ |> UU U|> ‘ Q (‘D\ 9‘
- Operating elemen
--Dlr"aw?ltgg
Library

i User library

i Loaded programs Interface / Port

Select TCP/IP Adress

@D 192.168.7.2
() Default WLAN 192.168.8.2
() Default Bluetooth  192.168.9.2

(O other { manual

Obrdzek 47: Nastaveni zptisobu komunikace mezi pocitacem a ridici jednotkou

3.1.3 Otestovani funkénosti komunikace a komponent

Na tomto pripadé si ukazeme, jak lze otestovat, Ze propojeni PC — fidici jednotka je funkéni a zda
komponenty jsou funkéni a zapojeny takovym zplsobem, aby mohly fungovat. Pro otestovani neni
potieba vytvaret jakykoliv program. Okno kontroly je pfistupné pres ikonu Test interface v horni listé,
hned vedle ikony COM/USB. V otevieném okné je mozné si otestovat jakykoliv vstup/vystup. Protoze
my pouzivame vstup |1 pro tlacitko a vystup M1 pro motor, tak test vypadd nasledovné:

1. Pokud je vSe v poradku, tak pfi stisknuti tlacitka na modelu se na vstupu I1 v okné testu
interface prepina hodnota z 0 na 1.

2. Pokud je vse v poradku, tak u vystupu M1 si mlZeme manudlné zapnout motor modelu
v libovolném sméru a libovolné intenzité.

3. Vizualné si Ize zkontrolovat, jestli zvoleny zplUsob komunikace je aktivni.
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Inputs / Qutputs  Info
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Qutputs:

Mlmode steps Ceow @stop Oen
@M1 [CF]
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Master / Extension Module:
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Obrdzek 48: Otestovdni komunikace s modelem a funkénosti komponent

Stejnym zpUsobem by se testovaly i dalsi zapojené komponenty a lze tak otestovat vse, co je k Fidi

jednotce pfipojeno.

3.1.4 Program pro fizeni vétracku
Cilem cviceni je oZivit model takovym zpUsobem, aby po stisknuti tladitka se vétracek roztodil na
maximalni moZnou rychlost, bézel 5 vtefin a po této dobé se vypl a ¢ekal na dalsi stisknuti tlacitka.
Program tedy mUzZe vypadat napt. nasledovné:

Zatatek programu

Ceka se na stisknuti tlacitka. KdyZ jej stiskneme, spusti se ndsledujici sekvence:

Tlacitio bylo stisknuto, spousti se motor na rychiost 8
Motor nabehl, na dalsi krok programu se ceka 5 vtefin

Vypina se motor

‘Cekdm jednu vtefinu, neZ se bude dit néco dal - dvam motoru ¢as na dobéhnuti, at ho trochu Setfim

Pokracuji na zacatek a zase budu Cekat na stisknuti tlacitka

Obrdzek 49: Veétracek — ridici program

Pfehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.
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Tabulka 1: Vetrdacek - prehled pouZitych elementd

Pfipojeni na

Pousity Zakladni Umisténi vstup (Input)
v zobrazeni Pocet elementu v p PUtl, Poznamka
element elementu nabidce vystup
(Output/Motor)
Start 1x - -
Wit for inpu Ix L :
Program elements —
Basic elements
Motor output m 2X M1 1x start, 1x stop
I —
Time delay 1s E 2x - -

Dale si popiseme nastaveni jednotlivych element(.

3.1.4.1  Wait for input
Jednd se o element ze sekce Basic elements. Timto elementem fikame, Ze ¢ekdme na stisknuti tlacitka
pfivedeného na I1. Po jeho stisknuti probéhne nasledujici sekvence.

Wait for input

Wait for:

O1

Do

®0-> 1 (rising)
(O 1-=0(faling)
Oo-»1ori->0

Digital input: Input mode:
@11 O Qoo OMiE (@]
O Ow Oco (OmMxE (®) 5k0hm
O QO QOcip OmMxE
Ol OB Qoo Owmae

Interface [ Extension

IF1 ~
Sensor type:
Pushbutton switch ~
Cancel

Obrdzek 50: Vétracek - nastaveni elementu Wait for input
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3.1.4.2 Motor output
Jedna se o element ze sekce Basic elements. Timto elementem fikdme, Ze spustime motor na vystupu

Vv

M1 na nejvyssi rychlost 8.

Motor output

Motor output: Image:
®M1 (® Motor
Om2 OLamp
Om3 (O solenoid valve
Oma () Electromagnet
Interface J Extension OBuzzer
F1 ~ Action:
Speed (1..8): Oeaw
O stop
3 @ &
Cancel

Obrazek 51: Vetracek - nastaveni elementu Motor output

3.1.4.3 Time delay
Jedna se o element ze sekce Basic elements, ale najdete jej i v sekci Branch, wait... - je to jeden a ten

samy element. Timto elementem fikdme, Ze nasledujici element provede svou praci az po ubéhnuti
nastaveného casu. V tomto pfipadé motor pobéZi 5s a aZ poté se provede jeho zastaveni vhodnym

elementem.

?

Time delay

Time unit:

(@) 1s (second)
(D 1 min {minute)
(0 1h (hour)

Cancel

Obrazek 52: Vetrdcek - nastaveni elementu Time delay
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3.1.4.4 Motoroutput Il

Jedna se o element ze sekce Basic elements. Timto elementem fikame, Ze zastavujeme motor.

Meotor output

Motor output:
@M1
Omz2
M3
Om4

Interface [ Extension

IF1 ~

Speed (1..8):

[ 1]

Image:

@ Motor
o Lamp
() Solencid valve
() Electromagnet

O Buzzer

Action:
o cow
®stop
Oow

Cancel

Obrdzek 53: Vétracek - nastaveni elementu Motor output Il

3.1.4.5 Time delay Il

Jednd se o element ze sekce Basic elements, ale najdete jej i v sekci Branch, wait... - je to jeden a ten
samy element. Timto elementem fikdme, Ze nasledujici element provede svou praci az po ubéhnuti
nastaveného Casu. V tomto pfipadé motor nechdvame motoru ¢as 1s na dobéhnuti. Tedy 1s bude trvat,
neZ program dovoli zaregistrovat dalsi stisknuti tlacitka a znovuspusténi celého cyklu. Je to jen proto,
abychom zajistili, Ze motor bude mit dost ¢asu na dobéhnuti a uklidnéni.
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Time delay 7

Time unit:
(® 1s (second)
(O 1 min (minute)
(0 1h (hour)

Cancel

Obrazek 54: Vetracek - nastaveni elementu Time delay Il

3.1.5 Zkompilovani programu a nahrani do fidici jednotky

Kdyz je hotovy program, aktivni pfipojeni k fidici jednotce a pfipojeny model, staci pres zelené tlacitko
(Start program in online mode) nechat program zkompilovat a nahrat do fidici jednotky. Zastaveni
programu se provede cCervenym tladitkem (Stop all running programs). Toto plati pro online
komunikaci. Pokud je chténo nahrat program do fidici jednotky, aby byl pouzitelny i po odpojeni PC od
fidici jednotky, je potfeba pouzit zelené tlacitko Download.

Kdyz se program zkompiluje a nahraje (v tomto pfipadé v online modu), zobrazi se na displeji fidici
jednotky informace, Ze je nahrany online program, tedy napis ONLINE a program lze vyuZit, tedy
stisknout tlacitko a nechat se chladit.

File

Settings

v Test

Obrdzek 55: Obrazovka ridici jednotky - program je zkompilovdn a nahrdn do ridici jednotky

Pokud je program spustény v online modu, je mozné sledovat na monitoru pocitace, v které fazi

s vz

programu se zrovna model nachazi. Pravé probihajici ¢ast programu je vZdy zvyraznéna Cervené, viz
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nasledujici obrazek. Také je dobré si vSimnout, Ze kdyZ je program aktivni, zmizi rastr pracovni plochy

a je to tedy na prvni pohled poznat.

Zacaiek programu, takto zaciname vZdy

Ceka se na stisknuti tlaitka. KdyZ jej stisknu, spusti se nasleduijici sekvence

Tlacitko bylo stisknuto, spousti se motor na rychlost 8

Motor nabéhl, na dalsi krok programu se ¢eka 5 viefin

Vypina se motor

Cekam jednu vtefinu, nez se bude dit néco dal - ddvam motoru ¢as na dobéhnuti, at’ ho trochu Setfim

Pokracuji na zacatek a zase budu Cekat na stisknuti tlacitka

Obrdzek 56: Pusteny program na modelu v online modu - zrovna probihd 5s béhu vétracku
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3.2 Predélani vétracku na model vétrné elektrarny

V tomto cviceni predélame vétracek na model vétrné elektrarny. UkdZzeme si, jak se pfi tom pracuje
s optickymi moduly, tedy Zarovkou/led a svételnym senzorem. V programovani si ukdZzeme jak se
program vétvi. Pro sestaveni modelu je potfeba motor, svételny senzor a zarovka. Velkoryse prejdeme,
Ze elektromotor otaci vrtuli, a ne vrtule elektromotorem — je to jen model.

3.2.1 Vétrna elektrarna — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstup 11 je pfivedeny svételny senzor, na vystup M1
je privedeny motor s vrtuli a na vystup M2 je privedené svétlo (s cervenou krytkou).

HWIN

X &%

-

Yyyw 008L /A V'8
a|qpabipypal MPY HWIN

Ez)!uqoal-lﬂl?s_u

Obrdzek 57: Vétrnad elektrdrna — zapojeni modelu

3.2.2 Vétrna elektrarna - fidici program
Jak chceme, aby se vétrna elektrarna chovala...

1. V noci bude svitit ¢ervené svétlo, aby ndm do ni nenarazela letadla. Vrtule bude v klidu,
nechceme budit blizko bydlici obcany.

2. Ve dne budeme Setfit svétlo, letadla uvidi vétrnou elektrarnu i bez néj, a vrtule se miiZe tocit.

3. Toto chovani chceme mit uzaviené v cyklu, aby se v3e spoustélo a vypinalo automaticky a my
se o vétrnou elektrarnu nemuseli denné starat.

MozZnost, jak mUzZe vypadat program je na nasledujicim obrazku. Ze stejnych soucdstek by Sel vytvofrit
napfr. i susak rukou, kdy by svételny senzor vyhodnocoval, jestli vidi svétlo ze Zarovky, nebo nevidi —
tedy jsou mezi nim a Zarovkou vloZeny ruce a ma se spustit jejich suseni.
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Zaciname program

tak zapnout svétlo a kontrolovat aZ se rozedm

Zhasnout svétlo, pfi vjrobé elektfiny =~ /O3
jeden aneninutno svitit. . . . . .. . =8
/N7 gfgy /- Rortocit elektromotor na maximainf ofacky

Dokud je svétlo, elektrdrna mize béZet
AZ se setmi, postoumt k dalSimu kroku...

. Vyprott mator, uz je tma

Cely program je v cykiu

Obrdzek 58: Vétrna elektrdrna - ridici program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 2: Vetrna elektrdrna - prehled pouZitych elementi

Pfipojeni na

Pousity Zakladni Umisténi vstup (Input)
y zobrazeni Pocet elementu v p put),
element elementu nabidce vystup
(Output/Motor)
Start 1x -

Wait for input 1x 11
Digital Ix Program elements — In
Branch Basic elements

Lam 01 2
p output | 2X 03
Motor output m 2X M1

Vyhodnotit, jestli je svétlo. Pokud ano, pustit program, pokud ne,

Poznamka

Nastaveno pro
fototranzistor

Nastaveno pro
fototranzistor

1x on, 1x off

1x start, 1x stop
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3.3 Vysousec rukou — princip svételné brany

V tomto cviéeni vyuZijeme &asti pfedchozich cvi€eni. Ukolem je vytvofit vysouse€ rukou, tedy zafizeni,
kde je svételnd brana rozhodujici o spusténi/nespusténi ventilatoru. Na cvieni se vtomto pripadé
pouze lehce modifikuje model vyuzity v pfedchozim cviceni.

Svételnd brana je vyuZiti komponenty emitujici svétlo (v tomto pripadé napt. Zarovka, nebo LED) na
jedné strané a fototranzistor, ktery vyhodnocuje, zda na néj emitované svétlo ze svételné komponenty
dopada, nebo ne, na strané druhé. Pokud svétlo na fototranzistor dopada, je vétrak v klidu. Pokud ne,
tedy mezi svételnou komponentu a fototranzistor jsou vloZzeny ruce, vétrak se na urcitou dobu sepne.

3.3.1 Vysousec rukou — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstup I1 je privedeny fototranzistor (svételny
senzor), na vystup M1 je pfivedeny motor s vrtuli a na vystup 03/04 je pfivedené svétlo, v tomto
pfipadé LED.

Obrazek 59: Vysousec rukou - zapojeni komponent

3.3.2 Vysousec rukou — fidici program
Jak chceme, aby se vysousec choval...

1. Pokud neni mezi LED komponentou a fototranzistorem prekdzka, tak je vysousec v klidu

2. Pokud se mezi LED komponentu a fototranzistor vloZi prekazka (ruce), vysousec se na 3
sekundy spusti a bude vysouset ruce.

3. Program bude v cyklu, tedy kdykoliv se vloZi pfekdzka mezi LED a fototranzistor, tak se
vysousecC opétovné zapne.
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Zaginame program

Zapnuti LED -

Fototranzistor vyhodnocuje, zda na néj dopada
svétloz LED

Svétlo dopada, -

_ d Svétlo nedopada, tedy na
nic se nedéje. Y se zapne moto

3 sekundy se zapne motor,
pa 3 sekunddch béhu .
vysousede se motor vypne

Celé je to v cyklu, aby se vysouSet
mohl opakované spoustét

Obrdzek 60: Vysousec rukou - fidici program se svételnou brdnou

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 3: Viysousec rukou - prehled pouZitych elementi

Pfipojeni na

Pousity Zakladni Umisténi vstup (Input)
y zobrazeni Pocet elementu v p puth Poznamka
element elementu nabidce vystup
(Output/Motor)
Start 1x - -
Lamp output 1x 03 -
=8 )
Digital 1x Program elements — I Nastaveno na
Branch Basic elements fototranzistor
1
. 7
Time delay 15 A 1x - -

T
Motor output m 2X M1 -
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3.4 Manualné ovladany pojezd

V tomto cviceni si zopakujeme vyhodnocovani podminek (vétveni programu). Cilem je mit manualné
ovladany pojezd. Model se skldda ze dvou tlacitek a motoru. Motor je spojen s prevodovkou, kterd
prenasi otacky na vystupu elektromotoru na ozubené kolecko, které je v kontaktu s ozubenym pasem
pevné spojenym s nosnikem.

3.4.1 Manudlné ovladany pojezd — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstupy |1 a 12 jsou pfivedeny spinace, na vystup M1
je pfivedeny motor zajistujici posuv pojezdu.

— —

e -

Obrazek 61: Manudlné oviddany pojezd — zapojeni modelu

3.4.2 Manualné ovladany pojezd - ovladaci program
Jak chceme, aby se pojezd choval...

PFi stisknuti levého tlacitka se pojezd bude pohybovat doleva.

PFi stisknuti pravého tlacitka se pojezd bude pohybovat doprava.

Pti drzeni tlacitka se pojezd bude pohybovat bez preruseni po dobu drzeni tlacitka.

Program bude v cyklu, tedy kdykoliv stisknu jakékoliv tlacitko, tak se pojezd bude pohybovat
odpovidajicim smérem.

P wnhpRE

Zde je dobré upozornit na drobnou ,vychytralost”. Pokud se ma pojezd pohybovat po celou dobu
drieni tlagitka, poméZeme si nastavenim malé hodnoty na dobu béhu motoru. Cim mensi doba béhu
motoru bude, tim rychleji bude pojezd reagovat na stisknuti/nestisknuti tladitka. MozZnost, jak mize
vypadat program je na nasledujicim obrazku.
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Obrdzek 62: Manudlné oviddany pojezd — ridici program

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 4: Manudlné ovladany pojezd - prehled pouZitych elementu

Pouzity
element

Start

Digital
Branch

Time delay

Motor output

Zakladni
zobrazeni
elementu

Pocet

1x

2X

2X

Umisténi
elementuv
nabidce

Program elements —
Basic elements

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

11, 12

M1

Poznamka

Pozor, 1x jsou
V programu
prohozeny
vystupy
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3.5 Pojezd mezi pevné danymi body

V tomto cviceni jednoduse modifikujeme predchozi model. Zde se naucime vytvaret pro program a
model ovladaci panel, vytvéFet a vyuZivat podprogramy?, pracovat s elementy typu Command, Panel
displayem, rozhodovanim na zakladé podminky a zopakujeme si vyhodnocovani podminek (vétveni
programu), vyuzijeme spinace jako skutecné koncové spinace. Cilem je mit pojezd, ktery po stisknuti
tlacitka na ovladacim panelu (softwarové tlacitko) pfesune pojezd na poZadovanou pozici. Model se
skladd ze dvou tlacitek a motoru. Motor je spojen s pfevodovkou, ktera prenasi otdcky na vystupu
elektromotoru na ozubené kolecko, které je v kontaktu s ozubenym pdsem pevné spojenym s
nosnikem.

3.5.1 Pojezd mezi pevné danymi body — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je ndsledujici, viz obrazek. Na vstupy I1 a 12 jsou pfivedeny koncové spinace (I1
spinac vlevo, 12 spinac vpravo), na vystup M1 je pfivedeny motor zajistujici posuv pojezdu.

fischertechnik=x
. ROBOTICS TXT Controller

Ty o R PG

Obrdzek 63: Pojezd mezi pevné danymi body - zapojeni komponent, pohled shora

2 Kdyz neodsko&i§ z cyklu programu, nikdy nebude$ v podprogramu.” Kryton, Cerveny trpaslik, Spravedinost
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3.5.2

Obrdzek 64Pojezd mezi pevné danymi body - zapojeni komponent, pohled zepredu

Pojezd mezi pevné danymi body — Fidici program

Jak chceme, aby se pojezd choval...

1.
2.

K ovladani chceme pouzivat ovladaci panel.

PFi stisknuti vhodného softwarového tlacitka na ovladacim panelu se pojezd presune ke
koncovému spinaci doleva.

Pfi stisknuti vhodného softwarového tlacitka na ovladacim panelu se pojezd presune ke
koncovému spinaci doprava.

Program bude v cyklu, tedy kdykoliv stisknu jakékoliv softwarové tlacitko, tak se pojezd bude
pohybovat odpovidajicim smérem a presune se na pozadované misto.

Na ovladacim panelu bude informace o tom, v které z koncovych poloh se zrovna pojezd
nachazi.

V tomto ptipadé uz je program trochu komplikovanéjsi. Bude potfeba vytvofit 2 podprogramy. Jeden
pro pohybovani voziku, druhy pro hlidani lokace. Hlavni program bude vyuzivat oba podprogramy a
bude mit naprogramovany ovladaci panel. MozZnost, jak mizZe program a podprogramy vypadat jsou
na nasledujicich obrazcich.

3.5.2.1

Ovlddaci panel

V hlavnim programu na karté Panel je potfeba vytvofit GUI ovladaciho panelu. Pfehled pouzitych
element(ll pro GUI je soucasti prehledu pouzitych elementd pro hlavni program.
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ROBO Pro - [Pojezd m danjmi body]

88 File Edit Draw View Level Enyironment Bluctooth Window Help NER
Element groups. Toolbar

Operating elemen e = v
O W % [ X 0o0® 2 B o 0D a Q B

New Open Save Delete  New sub Copy Delete Start Stop Download Environ. Bluetooth COM/MUSE Test Continue  Pause  Step Zoomout Zoomin oo
Main program  Lokace pojezdu  Pohyb pojezdu

Function Symbol Panel TXT/TXDisplay Camera Properties Description

Jed vievo Jed vpravo

Program elements

v
<

214,750,104,000 stProMasterTool

Obradzek 65: Ovladaci panel - takto mizZe vypadat

Text display — vyplnime ID displeje na ,position” (abychom se v programu vyznali) a nastavime mu
rozumny popisek (napft. ,Aktualni umisteni pojezdu®).

Text display

ID / Name: | position|

Text: Aktualni umisten
pojezdu = O

Digits  columns: | 35 | -

Lines: | 1 | =

Background color: - Exlit....
Text color: I Edit...

Mote: The "ID f Mame™ field is used to
access the display from the program.

Cancel

Obrdzek 66: Nastaveni Text displaye
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3.5.2.2 Podprogram lokace pojezdu
Main program  Lokace pojezdu  pohyb pojezdu

Function  Symbol Panel

TXT/T¥ Display

Camera Properties Description

Zaétek podprogramu

*

Vyhodnotit, jestli je stisknut spinac 12 (voravo)

Spinac vpravo je stisknut
- pfedat o tom informaci
ovladacimu panelu

Vyhodnotit, jestli je stisknut B position
spinac 11 (vievo)
Spinac vievo je stisknut
o - pfedat o tom informaci
%Jédacimu.panelu_
= et
BN
-
Obrdzek 67: Podprogram lokace pojezdu
Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.
Tabulka 5: Pojezd mezi pevnée danymi body - podprogram lokace pojezdu - prehled pouZitych elementd
. , i . Pfipojeni na
Zakladni Umisténi Pol
_ , Y vstup (Input), X
Pouzity element zobrazeni Pocet elementu v wostu Poznamka
elementu nabidce ystup
(Output/Motor)
Subpro ;
program E@-t.n" 1x - -
Entry
Program
elements —
) Subprogram 1/O
Subprogram Exit m 1x - -
Program
Digital Branch 2X elements — 11,12 -
Basics elements
Program
Assignment = 0 2X elements - - -
Commands
Panel Program
Panel displa ~ane 1x elements — - -
play \ Display

Inputs, outputs
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Command element

Command: | =] e |

Value: | 2 |

Description of value: | Vpravo |

Data type:
(®) Integer -32767..32767
() Floating point 48hit

[ ] Data input for command value

Cancel

Obrdzek 68: Ukdzka nastaveni stavu - stisknuti spinace

3.5.2.3 Podprogram pohybu pojezdu
Na nasledujicim obrazku je zobrazen podprogram pohybu pojezdu, kde je feSeno, co se stane, kdyz
zmackneme patficné tlacitko pro pojezd.

Main program  Lokace pojezdu  Pehyb pojezdu

Functon  Symbol Panel TXT/TX Display Camera Properties Description

Zatdcek programu

.. Vyhodnot podminku, jestli bylo stisknuto tiacitko “jed vievo"

Bylo stlaceno tlatitko "jed vievo", je stisknuty konCovy spinac vievo?

- -Vyhodnod podminku, jestli bylo stisknuto tla&itko-
- jied vpravo” - - . o . o

Pokud je stisknut koncovy spinaé vievo, podprogram konéi.

Pokud nen stisknut konco'v;i Spir{a:'fv\evo, .DDJEZGISE. mz;ede
a pojede tak dlouho, dokud koncoveé tlatitko vievo nestiskne.

Obdoba jako Pak podprogram kondi. - -

pro jizdu vievo

Main program

Jed vievo

Main program

=

Jed vpravo

Obrdzek 70: Podprogram pro pohyb pojezdu — detail vstupu parametrt z hlavniho programu do podprogramu
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Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 6: Pojezd mezi pevné danymi body - podprogram pohybu pojezdu - prehled pouZitych elementd

Pouzity element

Subprogram Entry

Motor output

Digital Branch

Analog branch

Panel Input

Zakladni zobrazeni

Pocet
elementu
Enfty Ix
" 4x
* 2
Tanel _ 2%
nput

3.5.2.4 \Vytvoreni téla hlavniho programu
V tuto chvili mame vytvoreny ovladaci panel pro ovladani (v hlavnim programu) a 2 podprogramy.
Posledni krok je podprogramy pouzit v téle hlavniho programu, viz obr.:

Pfipojeni na

Umisténi vstup (Input)
elementu v p puth, Poznamka
nabidce vystup
(Output/Motor)
Program
elements — i i
Subprogram
1/0
M1 -
Program 11, 12 )
elements —
Basic elements
Input value

nastaveno na
=1 (Cekame
na stisknuti)

Program
elements — - -
Inputs, Outputs

Main program  |okace pojezdu  Pohyb pojezdu

Function  Symbal

Panel

THT/T¥ Display Camera Properties

Description

Lokace pojezdu

Pohyb pojezdu

Obrdzek 71: Hlavni program s vyuZitim podprogramdi
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Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 7: Pojezd mezi pevnée danymi body - program - prehled pouZitych elementd

Pouzity
element

Start

Subprogram
Lokace pojezdu

Subprogram
Pohyb pojezdu

Text display

Button

Zakladni
zobrazeni
elementu

Lokace pojezdu

Pahyb pojezdu

[Buton |

3.5.3 Samostatné cviceni
Upravte uUlohu feSici pojezd mezi pevné danymi body nasledovné:

Pocet

1x

1x

1x

1x

2X

Umisténi
elementuv
nabidce

Program
elements —
Basics
elements

Loaded
Programs —
Pojezd mezi

pevné danymi

body

Operating
elements -
Displays

Operating
elements —
Control
elements

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

Poznamka

Podprogramy
se nabizi
v Loaded
programs az
po jejich
vytvoteni!
Zobrazeni
polohy
pojezdu.
Zobrazeni je
na panelu
Pro vyslani
pojezdu do
pozadované
polohy,
tlacitka jsou na
panelu

e Pfidejte na ovladaci panel 3. tlacitko, které zastavi pojezd v pozici, ve které se zrovna nachazi

motor.
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3.6 Systém pro prabéziné méreni teploty se zdznamem dat do souboru

V tomto cviceni se nau¢ime odecitat hodnoty z NTC odporu, ktery je vyuzitelny pro méreni teplot,
omezit pocet cykll na poZzadovanou hodnotu, pouZit proménou a pracovat se soubory, konkrétné
zapisovat hodnoty do CSV souboru.

CSV soubor

Prakticky se jednd o textovy dokument, kde jsou uloZena tabulkova data do fadk{ a sloupcll (obdoba
excelu). Jednotlivé zaznamy jsou oddéleny specialnim znakem. V nasi oblasti se nejéastéji pouziva znak
stfedniku, ale existuji systémy, které pouZzivaji jako oddélujici znak napf. tabuldtor, ¢arku, uvozovky
apod. Tento soubor se vyuziva jak pro ukldadani, tak nacitani dat. Diky jasné strukture se pomérné
jednoduse data programoveé zpracovavaiji. S CSV souborem lze pracovat v jakémbkoliv textovém editoru
(Notepad, Notepad++, PSPad, ...), tabulkovych procesorech (MS Excel, LO/OO Calc, ..), ale i
specializovanych programech napft. pro skladovani, apod.

3.6.1 Systém pro pribézné méreni teploty — zapojeni komponent

Pro odecitani hodnot potfebujeme NTC rezistor (princip viz kapitola NTC rezistor), dale vyuZijeme
nékterou ze svételnych komponent (je jedno, zda Zarovku, nebo LED) a spinac. Vice neni potfeba. NTC
rezistor lze zapojit pfimo na fidici jednotku, nebo na vyvedené draty mimo ni.

Zapojeni realizujeme takto: na vstup |1 pfivedeme NTC rezistor, na vystup 01/02 pfivedeme svételnou
komponentu a na vstup 17 pfivedeme spinac viz nasledujici obrazek.

T et L A et SR

Obrdzek 72: Systém pro méreni teploty - zapojeni komponent

3.6.2 Systém pro méfeni teploty — fidici program
Jak chceme, aby se ndas systém choval...

1. Z NTC odporu budeme kazdych 5 sekund odecitat hodnotu, v rdmci programu 5x.

2. Hodnotu budeme zapisovat do CSV souboru véetné poradi odectu.

3. Cyklus 5ti odecteni teploty a vytvoreni CSV souboru s odectenymi Udaji se provede po
stisknuti tlacitka do souboru na plose PC.

4. To, ze program bézi bude indikovano vhodnou svitici komponentou.
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Program muZe vypadat napf. takto, viz obr. Pfi méfeni mlzZete priloZit prsty na odpor a tim jej zahrat
— v méreni se to projevi jako pokles odecitané hodnoty (viz princip viz kapitola NTC rezistor).

Probéhlo 5. méfeni, . . . .
konéime s méfenim - -

avypinare kontralku =

Isthierani

Obrdzek 73: Systém pro méreni teploty - fidici program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 8: Systém pro méreni teploty - prehled pouZitych elementi

Pouzity Zakladni zobrazeni
element elementu
Start
I "
Time delay 15 E
T
Motor output

ocet

1x

2X

Umisténi
elementu v
nabidce

Program
elements —
Basics elements

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

M1

Poznamka

Paralelné bézi 2
funkce

Me¢fteni kazdych
5 sekund

V nastaveni
pfepnuto na
svételny element.
Kontrolka
signalizuje
probihajici
meéteni
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Pouzity
element

Digital Branch

Counter Loop

Variable

List

Append value

Assignment

Universal Input

Zakladni zobrazeni

Pocet
elementu
’* 1x
‘* 1x
_ var _ 3x
0
list 2X
ey 1 2%
= I:] 2X
1T 1x
=1

Umisténi
elementu v
nabidce

Program
elements —
Variables,

timers...

Program
elements -
Commands

Program
elements —
Inputs, Outputs

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

Poznamka

Me¢feni se spusti
17 tlacitkem na
vstupu 17

Pocitani mefeni
— provadime jich
5 s rozestupy 5
sekund

Do proménné
varCas si
- ukladame vzdy
probéhlych 5
sekund

Vytvoteni .CSV
souboru se
sloupecky Cas a
Teplota

Ptidavani hodnot
do listu. V nasem
pripadé do .CSV
souboru
Na zacatku
nastavujeme
proménné
- varCas hodnotu
0, poté vzdy
pric¢itame +5
sekund
Odeditani hodnot
z NTC rezistoru.
Lze vlozit pfimo
preddefinovany
Universal input
pro NTC
rezistor, nebo
vlozit jakykoliv
Universal input a
ve vlastnostech
piepnout na NTC
rezistor

Nastaveni zapisu dat do CSV souboru (element list) provedeme tak, aby se hodnoty zapisovaly do
soboru nazvaného ,mereni_teploty.csv”, ktery bude vytvofeny na plose. Tento soubor neexistuje,
fidici program si jej zaloZi a namérenymi hodnotami jej naplni. Do sloupecku A budeme zapisovat cas
méreni, do sloupecku B namérenou hodnotu. Nastaveni zadpisu dat do elementu List viz nasledujici

obrdzky.
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Name: |
Maximum size | 100 |
Initiel size: | 0 |
Initial value list:
CHE
Append
Setall
Insert
Delete
Load from .CSV file:
| | - Browse...
[read from CSV list memory { see alsa menu File / Load list .csv memary™ )
Save to .C5V file
| C:VJsers\admin\Deskbop\rnereni_beplot}| 1 | |Cas Browse...
[ wirite to €SV list memory ( see also menu File / Store list .csv memary™)
Column separator: () Comma (,) (®Semicolon(;) (O)Tab
List data type:
(®) Integer -32767..32767 (_)Floating point 48hit
List data life time:
OLocal @ @lobal (O Object [ALink by name
List index life time:
(O Local (@) Global () Object (O Process () Same as list data [Link by name
Cancel

Name: |

Maximum size | 100 |

Initiel size: | 0 |

Initial value list:

L |
Append
Setal
Insert

Delete

Load from .CSV file:

| ‘ ~ Browse...

[Jread from CSV list memory ( see alsa menu “File [ Load list .csv memary™)
Save to .CSV file

|C:VJsers\admin\Desktou\'nereaneploty| 2 o~ Browse...

[Jwirite to CSV list memary ( see also menu File / Store list .csv memory™ )
Column separator: () Comma{,) ®) Semicolon{;) (O)Tab

List data type:
(®) Integer -32767..32767 () Floating point 48bit

List data life time:

(Olocal (® Global () Object Link by name
List index life time:
OlLocal @ Global (O object O Process (O Same as list data []Link by name

Cancel

3.6.3 Samostatné cviceni
Doplrite do programu informacni panel, ktery bude informovat o tom, kolikat

Obrdzek 75: Nastaveni elementu List pro zdpis teploty do CSV souboru

s

em

Obradzek 74: Nastaveni elementu List pro zdpis proménné Cas do CSV souboru

éreni pr

7w

ave

probiha.
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3.7 Pocitani otacek obycejného motoru

V tomto cviceni si ukdzeme, jak pocitat otacky u nekrokovych motor(, v pfipadé nasi stavebnice tedy
motord Mini a XS pomoci koncového spinace. V nastroji pro programovani musime tedy najit takovy
element, ktery dokaze , pocitat” pulzy (spojeni/rozpojeni) koncového spinace.

3.7.1 Pocitani otacek obycejného motoru — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazky. Na vstupy 11 a 12 jsou pfivedeny koncové spinace. 11
spina¢ pro spusténi programu, |12 spina¢ pocitajici pulzy — tedy otdcky motoru. Na vystup M1 je
pfivedeny motor napojeny na malou prevodovku, u které chceme pocitat otacky na vystupu. Na
vystupu je pak nasazena korunka, ktera spind/rozpina koncovy spinac, ze kterého pulzy odeéitame.

Korunka ma 4 ,,zuby”, pfi jejim otoceni o 360° to je tedy celkem 8 pulzu. 4 pulzy jsou sepnuti, 4 pulzy
rozepnuti. Otoceni vystupu prevodovky o 360° se tedy sestava z téchto pulz(:

Sepnuti-Rozepnuti-Sepnuti-Rozepnuti-Sepnuti-Rozepnuti-Sepnuti-Rozepnuti.

Obrdzek 76: Pocitdni otacek obycejného motoru - zapojeni komponent
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Prevodovka

Koncovy spinac

Mini motor

Obrdzek 77: Pocitdni otdcek obycejného motoru - detail zapojeni komponent

3.7.2 Pocitani otacek obycejného motoru — fidici program
Jak chceme, aby se motor s prevodovkou choval...

1. Pfistisknuti spoustéciho tlacitka se vystup prevodovky otoci o 360°
2. Program bude v cyklu, tedy kdykoliv stisknu spoustéci tlacitko, tak se provede otoceni
vystupu prevodovky o 360°
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Zatiname program

| / 1 1ge Program se spusti po stisknuti tlagitka

‘Motor nabéhne na rychlost 3 - aby se
~otacky dali dobfe sledovat pohledem

S —— 'Po osmi pulzech se motor zastavi

Celé e to v cyklu, abychom mohii program opakované spoustét

Obrdzek 78: Pocitdni otdcek obycejného motoru - fidici program

Prehled pouzitych elementi je v nasledujici tabulce.

Tabulka 9: Pocitdni otacek obycejného motoru - pfehled pouZitych komponent

Pouzity
element

Start

Wait for input

Pulse counter

Zakladni
zobrazeni
elementu

e

Umisténi
Pocet elementu v
nabidce

1x
Program elements —
1x .
Basic elements
1x

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

Poznamka

/EY ‘Odpotita se 8 pulzli z koncového spinage
[ 2@/ Odpotitd se 8 pulzuz oncorého spinac

Nastaveno ¢ekani

na hodnotu ,,1*

58



Motor output m 2X M1 -

3.8 Jednoduchy obrabéci stll s pevnym natacenim
V tomto cviceni se naucime tidit krokovy motor, ktery lze vyuZit vSude, kde je potfeba bud’ presné
krokovat pohyb, nebo pohyb vice motor( pfesné synchronizovat.

3.8.1 Jednoduchy obrédbéci stll — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstupy 11 a 12 jsou pfivedeny koncové spinace. 11
spinac pro spusténi otaceni stolu ve sméru hodinovych rucdicek, 12 spinac pro spusténi otaceni stolu
proti sméru hodinovych ruci¢ek. Na vystup M1 je pfivedeny krokovy motor a na C1 a9 V+ pak krokovaci
mechanismus motoru, ktery jej umoziiuje presné ridit.

e e e

Obrdzek 79: Jednoduchy obrdbeéci stil - spojeni komponent, pohled shora

59



S -

s

Obrdzek 80: Jednoduchy obrdbéci stiil - spojeni komponent, pohled zpredu

3.8.2 Jednoduchy obrabéci stll — fidici program
Jak chceme, aby se obrabéci stll choval...

1. P¥istisknuti spoustéciho tlacitka I1 se stlil otoci o nadefinovany Udaj ve sméru hodinovych
rucicek.
2. Prfistisknuti spoustéciho tlacitka 12 se stll otoci o nadefinovany tdaj proti sméru hodinovych

rucicek.

zda je stisknut spinac na vstupu 12 3
—_ / Spina€ navstupu 1 byl stisknut,
................. M1 D= [ provedeme otoCeni motorem o nadefinovanou
V=8 D=50 hodnotu ve sméru hodinovych rugicek
- SpinaCnavstupul2 byl stisknut,
. provedeme oto¢eni motorem
. anadefinovanou hodnotuproti . ( .~ . . . . |
- sméru hodinowych rucicek. -~ | - - . |

Obrdzek 81: Jednoduchy obrabéci stil - ridici program

Prehled pouzitych element je v nasledujici tabulce.
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Tabulka 10: Jednoduchy obrdbéci stal - prehled pouZitych komponent

Pouzity
element

Start

Digital Branch

Encoder motor

Zakladni
zobrazeni Pocet
elementu

:

M1 Sem

W=

2X

2X

D=0

Pfipojeni na

Umisténi vstup (Input)
elementu v vr:’/stug ’
nabidce
(Output/Motor)
Program elements — 11, 12
Basic elements
M1

Poznamka

1x otaci ve sméru
a 1x proti sméru
hodinovych
rucicek

V detailu elementu pro krokovy motor, viz nasledujici obrazek, Ize vycist, co vSe nam krokovy motor

vevs

umoznuje. Nejdllezitéjsi informace pro nas je smér otacek a rychlost otacek (stejné jako u mini motoru
a XS motoru), ale navic miZeme navolit Udaje Distance a zadat ,vzdalenost”, kterou ma motor
ubéhnout, nebo jej synchronizovat s jinym krokovym motorem (to ukaze dalsi ptiklad). U polozky
Distance je potieba si uvédomit, Ze se musi vZdy zjistit, jaky Udaj odpovida nasim poZadavkim. Tedy
chceme-li otocku pracovniho stolu napf. o 360°, musime si zjistit, jaky Udaj tomu odpovida, tedy
musime si motor s pfipojenou periferii kalibrovat.

Advanced motor control

Motor output 1: Interface f Extension
@M1 IF1 v
Mz
M3 Action:

COim4 (®) Distance
() Synchronous
(") synchronous distance
Mator output 2:
(O stop
@ Mone
M1 Direction 1:
M2 ®eow Clow
M3 Direction 2:
M4
COW ow
Speed (1..8): Distance (1..32757):
8 | [0 |
Cancel

Obrazek 82: Krokovy motor a jeho fizeni - nastaveni elementu

V nasem pfipadé jen nastavime hodnotu napf. 50.
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3.9 Synchronizovani ukazatelé
V tomto cvieni se naucime synchronizovat 2 krokové motory na pfikladu 2 ukazatell fizenych
synchronné.

3.9.1 Synchronizovani ukazatelé — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstup 11 je pfivedeny spinac, ktery spousti motory
synchronné. Na vystupy M1 a M2 jsou pfivedeny krokové motor a na C1, C2 a 9 V+ pak krokovaci
mechanismy motord, které slouZi k synchronizaci motor(.

Obrdzek 84 : Synchronizovani ukazatelé - zapojeni komponent, pohled zpredu

3.9.2 Synchronizovani ukazatelé — ridici program
Jak chceme, aby se synchronizovani ukazatelé chovali...
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1. Pfistisknuti spoustéciho tlacitka I1 se ukazatelé synchronizované natoci na jednu stranu a

poté se vrati do pavodni polohy.
2. Nasledné se pohnou kazdy na jinou stranu, vytvofi tak pismeno , V“ a poté se vrati do

plvodni polohy.

3. Program bude v cyklu, aby jej Slo opakované spoustét spoustécim tlacitkem.

Zaginame program

Vyhodnotime, zda byl spinaé 11 stisknut,
pokud ne, éekame na stisknuti

Po stisknuti spinaée spustime

synchronné motory M1 a M2 stejnym
smérem a rychlosti 2 na vzdalenost 10

Musime pockat, nez se pfedchozi
pohyb vykonalll.

Vratime ukazatele do puvodni pozice |

Musime potkat, nez se predchozi
pohyb vykonalll

Nechame ukazatel rozjet - kazdy jinym
smérem rychlosti 2 na vzdalenost 10

Musime potkat, neZ se pfedchozi
pohyb vykona!!l

Vratime ukazatele do plivodni pozice

Na vykonani pfedchoziho pohybu
vyEkame i zde, at nemiZeme spustit
program znovu pred dokonéenim
posledniho pohybu .

Program je v cyklu, aby jej bylo moZné opakované spoustét

Obrazek 85: Synchronizovani ukazatelé - fidici program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 11: Synchronizovani uZivatelé - prehled pouzitych komponent

vy s Zakladni
Pouzity ,
zobrazeni
element
elementu
Start

Digital Branch

Encoder motor

Time delay 15 E

Pocet

1x

4x

4x

iy s PFipojeni na
Umisténi poJ

elementu v vstup’ (Input), Poznamka
bidce vystup
na (Output/Motor)
11 -
Program elements —
Basic elements Pozor, element

nutno nastavit pro
M1, M2 synchronizovany

pohyb dvou

motort
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Ukdzka nastaveni elementu krokového motoru viz obrazek. Vice v pfedchozim pftikladu.

Advanced motor control

Motor output 1: Interface [ Extension
@ F1 v
COimz
COms3 Action:
Om4 (O Distance
(O synchronous
Synchronous distance
Motor output 2: @ Be
Ostop
None
M1 Direction 1:
@m2 Ocow ®ow
Owmz Direction 2:
M4
Speed (1..8): Distance (1..32767):
2 | o |
Cancl

Obrdzek 86: Synchronizovani ukazatelé - detail nastaveni synchronizace krokovych motort

3.10 Logicky motor

V tomto cviceni se na chvili vratime k vétraku a naucime se vyuzivat logické operatory a matematické
operace, zopakujeme si podprogramy a naucime se preddvat potfebné hodnoty do podprogramu a
naopak z podprogramu je vracet do programu.

3.10.1 Logicky motor — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstupy 11, 12 a 13 jsou pfivedeny spinace. Na vystup
M1 je pfivedeny motor.

Obrdzek 87: Logicky motor - zapojeni komponent

3.10.2 Logicky motor — ridici program
Jak chceme, aby se logicky motor choval...

1. Pfistisknuti pouze jednoho, jakéhokoliv tlacitka se nic nedéje.
2. Tlacitko 11 je bezpecnostni
3. Tlacitko 12 spousti otacky ve sméru hodinovych ruci¢ek. Podminka je, Ze k nému musi byt

stisknuto i tlacitko I1.
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4. Tlacditko I3 spousti otacky v protisméru hodinovych ruci¢ek. Podminka je, Ze k nému musi byt
stisknuto i tlacitko 11.

Stejného vysledku Ize dosahnout propojenim elementd spinachd svhodné nadefinovanymi
podminkami. Ukolem tohoto cviéeni je si ukdzat, 7e to Ize i jinak a Ze existuji logické operace a jak
funguji. Navic Ize motor (a i dalsi komponenty) ovladat predanim parametru, a ne pouze elementem
pro ovladani motoru.

Praktické vyuziti je napf. bezpecné spousténi stroje, kdy chceme mit jistotu, Zze obsluha ma obé ruce
mimo a nehrozi tak jeji poranéni.

Main program  OtackyVeSmeru  OtadkyProtiSmeru

Function Symbol Panel TXT/TX Display Camera Properties Description

- (Un s ——00u)
Do podprogramu vstupuje logické 0 (nestisknuty spravna tlacitka), nebo 1 (stisknuty spravna tlacitka).
Vynasobime to hodnotou 8 (maximalni rychlost motoru) a pfedame jako vystup podprogramu
Zpét do programu, kde se to pieda jako parametr motoru.

m

Obrdzek 88: Logicky motor - podprogram pro otdacky motoru ve sméru hodinovych rucicek

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 12: Logicky motor - podprogram otdcky ve smeér. hod. rucicek - prehled pouZitych elementi

Pf¥ipojeni na

Zakladni Umisténi vstup (Input)
Pouzity element zobrazeni Pocet elementu p Puth Poznamka
i vystup
elementu v nabidce
(Output/Motor)
Nasobime
konstantou
8 —
Program maximalni
elements —
Constant III— 1x Variables, - rychlost
. motoru ve
timers... x
smeru
hodinovych
rucicek
Subprogram command input In 1x - -
Program
elements —
Subprogram
1/0
Subprogram command output Out 1x - -
o Program
Operators - Times 1x elements - - -
7] Operators
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Main program  OtackyVeSmeru  OtackyProtiSmeru

Function  Symbol Pamel  TXT/TX Display Camera Properties Description

G

*

Obradzek 89: Logicky motor - podprogram pro otdacky motoru v protisméru hodinovych rucicek

Out '

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 13: Logicky motor - podprogram otdcky proti sméru hod. rucicek - prehled pouZitych elementi

Pouzity element

Constant

Subprogram command input

Subprogram command output

Operators - Times

Zakladni
zobrazeni
elementu

L0 F

In

QOut

Pocet

1x

1x

1x

1x

Umisténi
elementu
v nabidce

Program
elements —
Variables,

timers. ..

Program
elements —
Subprogram
1/0

Program
elements -
Operators

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

Do podprogramu vstupuje logicka 0 (nestisknuty spravna tlacitka), nebo 1 (stisknuty sprévna tlacitka).
Vynasobime ta hodnotou -8 (maximalni rychlost motoru, obracené otacky) a pfedame jako vystup padprogramu
Zpét do programu, kde se to preda jako parametr motoru. . . o

Poznamka

Nasobime
konstantou
= -8,
maximalni
rychlost
motoru
proti sméru
hodinovych
ru¢i¢ek
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Main program  OtackyVeSmeru  OtackyProtiSmeru

Function Symbol Panel TXT/TX Display Camera Properties Description

==}

m

Obrdazek 90: Logicky motor — Program

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 14: Logicky motor - Program - prehled pouZitych elementd

Pfipojeni na

. . , Umisténi
_ Zakladni zobrazeni Y vstup (Input), .
Pouzity element Pocet elementu , Poznamka
elementu v nabidce vystup
(Output/Motor)
Universal input IE- 3X 11 -
Program
elements —
Inputs,
outputs
M1 ;
Motor output .l ] 2x M1
< al- Program
Operator AND n 2X elements - - -
qEd operators
Subprogram ] Pod
= OtackyVeSmeru o= 1x - oaprogramy
OtackyVeSmeru Loaded se nabizi
Programs v Loaded
— Logicky programs az
Subprogram i : il motor po jejich
OtackyProtiSmeru OtackyProtismer 1x i vytvofeni!
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3.11 Matematika

V tomto cviceni si ukdZzeme, Ze Ize provadét i matematické operace a vytvofit program, ktery napf.
pouze provadi potrebny vypocet i bez potfeby modelu. Zopakujeme si proménné, podprogramy,
predavani parametr( do podprogramu, vraceni parametru z podprogramu.

3.11.1 Matematika — fidici program
Jak chceme, aby program fungoval...

1. Programu se zadaji dvé hodnoty, které se ulozi do proménnych.
2. Zhodnot se vypocte obsah a obvod pravouhlého ¢tyfuhelnika (¢tverec, obdélnik), které se
uloZi do adekvatnich proménnych.

3. Obsah a obvod se vhodné zobrazi.

Main program = Obsah  Obyvod

Function  Symbol Panel

TXT/TX Display Camera Properties Description

i}

varObsah

~ow

Vypocet obsahu. Mame dva vstupy (varA, varB), ktere
mezi sebou vyndsobime, vysledek uloZime do proménné varQbsah
a pfedame ven z podprogramu

Obrdzek 91: Matematika - podprogram pro obsah

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 15: Matematika - podprogram Obsah - prehled pouZitych elementi

Pouzity element

Variable

Subprogram command
input

Subprogram command
output

Zakladni
zobrazeni
elementu

var

In

Pocet

1x

2X

1x

Umisténi
elementu
v nabidce

Program
elements —
Variables,

timers. ..

Program
elements —
Subprogram
110

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

Poznamka

Vysledek
ukladame do
proménné
varObsah.
Protoze je
pouZivame v
programu i
podprogamech,
je potiebné je
nastavit jako
Globalni.
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Operators - Times

Main program  Obsah Obved

Function Symbol Panel TXT/TX Display Camera Properties Description

Program

1x elements -

Operators

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Obrdzek 92: Matematika - podprogram pro obvod

Tabulka 16: Matematika - podprogram Obvod - prehled pouZitych element

Pouzity
element

Variable

Constant

Subprogr
am
comman
d input

Subprogr
am
comman
d output

Operator
S —
Times,
Plus

Zakladni
zobrazeni
elementu

war

°

In

Out

Umisténi
Pocet elementuv
nabidce

Pfipojeni na
vstup (Input),

(Output/Moto

ts -

1x
Program elements —
Variables, timers. ..
1x
2X
Program elements —
Subprogram 1/0
1x
2% Program elemen

Operators

Poznamka

Vysledek ukladame do
proménné varObvod.
ProtozZe je pouzivame v
programu i
podprogamech, je
potiebné je nastavit jako
Globalni.

Nasobime konstantou 2

1x nasobime, 1x s¢itame
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Main program  Qbsah Obvod

Function Symbol Pamel  TXT/TX Display Camera Properties Description

varA " Nadefinovani hodnot A a B. Bylo by mozné je jaka konstanty dét rovnou na vstupy podprogrami,”
- ale jako programatoii mame radi proménné

L o . Zatindme progiarh -

:

Vypsani obsahu do Text Displaye

: -
3
m
= =

| varA _.|;= ! ™
0 Obsah Obsah
varB Lo .
0 . . . .
. I UV
: —.|: g "o | Vypsdni obvodu do Text Displaye
Obvod Otwod
Predéni proménnych podprogramum

Zacykleni, abychdm'se program mohli vypnout sami =

pro vypocet obsahu a obvodu
S tlacitkem "Stop" v ROBO Pro aZ sami uzndme za vhodné.

Zaobrazeny obsah =
| N

Obrazek 93: Matematika — program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 17: Matematika - program - prehled pouZitych elementi

Pfipojeni na

. , , Umisténi
_ Zakladni zobrazeni Y vstup (Input), .
Pouzity element Pocet elementu , Poznamka
elementu A vystup
v nabidce
(Output/Motor)
Sta rt lX program - -
elements —
Basics
Time delay 1x elements - Vyuzijeme k
zacykleni
Pro uloZeni a
pouziti délek
stran A a B, tedy
varA a varB.
Protoze je
Variable — var — 4x - pouzivame v
0 Program programu i
elements — podprogamech,
Variables, je potebné je
timers... nastavit jako
Globalni.
Piifazeni
vstupnich
Constant III— 2X - hodnot
proménnym
varA a varB
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Pro predani
Program Obrs)ahu a
Panel display -\ DFH” el 2 elclag;)irgs - Obvodu
= outputé pfislpénﬁn Text
displejim
. Zobrazeni
. Operating spocitaného
Text display 2X elements - Obvodu a
Displays Obsahu
Ptifazeni
Program
Assignment =0 2X elements - Sgd?ggygfg ;IJ
Commands 5 oujzé e
In Oup=
Subprogram Obsah Obsah 1x
In Podprogramy se
Pr'agfsrf]‘: ) nabizi v Loaded
. programs az po
In Ouf~ Matematika jejich vytvoteni!
Subprogram Obvod Obvod 1x
In

Program lze spustit i bez pfipojeného modelu, resp. TXT Controlleru. Pro takové spusténi je potfeba
pres volbu COM/USB v hornim menu zvolit polozku Simulation viz nasledujici obrazek. Poté je potfeba
se pfepnou opét zpét na volbu USB/WLAN/Bluetooth aby fungovalo propojeni ROBO Pro s modely.

| ESE

File language View Level Environment Window Help

rogram el 3 T . o

persing demen [ X 0@ 2 & [
i Mew sub  Copy Delet tart top Jownload  Environ Bluetooth OMAJSB est ontin

Do k| DD & Q0

i User library
... Loaded programs

Obrdzek 94: Spusténi programu bez pripojeného TXT Controlleru

Na nasledujicim obrdazku je vidét bézici program.
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) Nadefinovani hodnot A a B. Bylo by moZné je jako konstanty dét rovnou na vstupy podprogrami,
ale jako programatofi mame radi proménné

varfl ZaCiname program
10

-
HE

varh, B _ Main pro Vypséni obsahu do Text Displaye
5 ! - Y
Obsah 54
_ wvarB N
10

h J
B o > . i Vypsani obvodu do Text Displaye
N ou - - Main pro
Obvod Obvod
_- I

Predani proménnych podprogramum

ypocet obsah bvod
pro vypotet obsand a obvodu 1 Zacykleni; abychom se program mohli vypnout sami
S tlagitkem "Stop" v ROBO Pro aZ sami uzname za vhodné.

Zobrazeny obsah

Obrazek 95: Spustény program bez pripojeného TXT Controlleru

3.12 Vétracek Il=navrat k zakladlm a jejich rozsiteni

V tomto cvieni se nauc¢ime pracovat s ukazatelem, Slidery (posuvniky), vytvaret GUI pro ovladani
modelu na dotykovém displeji Fidici jednotky a nahrani do fidici jednotky tak, aby program fungoval
samostatné bez propojeni fidici jednotky s pocitacem. Navic si ukazeme, Ze lze zapojovat komponenty
paralelné.

3.12.1 Vétracek Il — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vystup IM1 je pfivedena svételnd komponenta a ta
je dale propojena s motorem.
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Obrdzek 96: Vétracek Il - zapojeni komponent

3.12.2 Vétracek Il —Fidici program v reZzimu online propojeni s pocitacem
Jak chceme, aby se kontrolor barvy choval...

1. P¥i pouziti Slideru (posuvniku) na poditaci se bude adekvatné rozsvécet/zhasinat svételna
komponenta a roztacet vétracek.

2. Intenzita emitace svétla svételnou komponentou a rychlost otacek vétracku bude zobrazen
rafickovym ukazatelem na pocitaci.

3. Program bude v cyklu, aby bylo mozné jej spoustét opakované.

Co v tomto pripadé potiebujeme védét...

Intenzita sviceni svételné komponenty a rychlost otdcek motoru jsou dany rozsahem 0 — 8. Kdy pfi

hodnoté 0 jsou komponenty vypnuty, pfi hodnoté 8 bézi na plny vykon (nejvétsi svitivost svételné
komponenty a nejvyssi otdcky motoru). Cely program je pak na nasledujicim obrazku.

p— ;-varﬂtacky
Slider | 1]

' Met ~
] [

.__‘\ Main pro
Meter |

Obrdzek 97: Vétracek 2 - ridici program pro online reZim

Prehled pouzitych element je v nasledujici tabulce.
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Tabulka 18: Vétracek Il v rezimu Online - prehled pouZitych elementd

Pouzity
element

Variable

Panel display

Motor output

Panel Input

Meter

Slider

Nasleduje ukazka nastaveni vybranych element(

3.12.2.1 Meter

Zakladni zobrazeni

elementu

wvar

_ FPanel
\ Display

147 e

Panel |_
Input

i
ket .’J.,%“%

= ks
\ Meter %

Pocet

1x

1x

1x

1x

1x

1x

Umisténi
elementu
v nabidce

Program
elements —
Variables,

timers. ..

Program
elements —
Inputs,
outputs

Operating
elements -
Displays

Operating
elements —
Control
elements

Pfipojeni na
vstup (Input),
vystup
(Output/Motor)

M1

Element ze sekce Operating elements — displays. Elementu nastavime:

Minimum value =0
Maximum value = 8
Short tick step =0

Long tick step=1

hodnota vypnuti komponent

maximalni vykon komponent

pfi rozsahu 0 — 8 nevyuZijeme vedlejsi krok na stupnici

hlavni hodnoty ukazatele budou mit krok na stupnici = 1

Poznamka
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v o
\ 7 .
~ r | ID fMame: | |
Meter ~1
\ .| Backaground calor: I Edit...
Minimum value: | 0 | =
l ~ .| Maximum value: | 8 | =
Short tick step: | 0 | =
Long tick step: | 1 | =
Mote: The "ID f Mame” field is used to
access the meter from the program.
Cancel

Obrazek 98: Vétracek Il - element Meter

3.12.2.2 Slider
Element ze sekce Operating elements — Control elements. Elementu Slider nastavime:

Minimum value =0 Pfi pozici jezdce Uplné vlevo budou komponenty vypnuty.

Maximum value = 8 Pfi pozici Uplné vpravo budou komponenty pustény na maximum.

Initial value =0 PFi spusténi programu bude jezdec na pozici Uplné vlevo.

ID / Mame: | |
Slider color: - Edit.....

. .
Minimum value: | 0 | =
Maximum value: | 8 | =

e =
Initial value: | a |

Mote: The "ID / Mame” field is used to
access the slider from an input element.

Cancel

Obrdzek 99: Vétracek Il - element Slider
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3.12.3 Vétracek Il — fidici program v samostatném rezimu
Jak chceme, aby se kontrolor barvy choval...

1. Ridici program se nahraje piimo do fidici jednotky. Model tak bude fungovat i bez propojeni
s pocitacem a bude se ovladat dotykovym displejem.

2. Na dotykovém displeji bude zobrazena hodnota odpovidajici aktualnimu vykonu komponent,
tedy 0 pro vypnuté komponenty aZ 8 pro jejich maximalni vykon.

3. Na dotykovém displeji bude tlacitko soucasné slouZici jak pro spusténi komponent na
maximalni vykon, tak i pro vypnuti komponent.

4. Na dotykovém displeji bude slider pro fizeni vykonu komponent.

5. Nebude se vytvaret novy program, pouzije se program z pfedchozi varianty ukolu a jen se
rozsifi o pozadované.

Co v tomto pripadé potifebujeme védét...

GUI pro ovladani modelu na dotykovém displeji fidici jednotky se vytvari na zaloZce TXT/TX Display,
kde vloZzime poZadované elementy, tedy element Display ze sekce Displays a elementy Slider a tlacitko
OK. Panel pak mUze vypadat jako na nasledujicim obrazku. Elementy se nastavuji obdobné jako pro
zobrazeni v programu, nebo na ovladacim panelu. Pro tladitko OK je vhodné si precist ve slovniku
element, jaké ma vlastnosti.

Main program

Function Symbol Panel TXT/TXDisplay cCamera Properties Description

Otacku= 5

Obrazek 100: Vétracek Il - GUI pro ridici jednotky

Program pak rozsifime pouze o potfebné ¢asti. Tedy do proménné varOtacky dva vstupy, jeden bude
nastaveny pro Slider na obrazovce fidici jednotky a druhy pro tlacitko na obrazovce fidici jednotky.
Proménou pak jesté nastavime jako vstup do elementu Panel display, kterému ve vlastnostech
pfifadime Text display na obrazovce fidici jednotky (zobrazeni otacek na displeji).
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Bl 1 e
SlidarTXT

Beflad oy

On

+.var0tac ky
0

Beflad oy

= gider

Pouzity
element

Variable

Panel display

Motor output

Panel Input

Meter

M1 &

[ - Kain pro
N\

Meter

o b
e

Main pro

Text

Obrdzek 101: Vétracek Il - fidici program pro samostatny reZzim

Zakladni zobrazeni

elementu

Panel | _
Input

PRSI
. g

= ,
3\ Meter %

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Pocet

1x

2X

1x

3x

1x

Tabulka 19: Vétracek Il v samostatném reZzimu - prehled pouZitych elementi

Umisténi
elementu v
nabidce

Program
elements —
Variables,

timers...

Program
elements —
Inputs,
outputs

Operating
elements -
Displays

Pf¥ipojeni na
vstup (Input),
vystup

(Output/Motor)

M1

Poznamka

1x meter

1x displej
fidici

jednotky

1x slider na
monitoru
1x tlagitko
na displeji
fidici
jednotky
1x slider na
displeji
fidici
jednotky
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Operating

. elements —
Slider l 1x Control - -
elements
Zalozka
Interface TXTITX
Display (TXT/TX :H: — 1x display i Display,
Display) - elements - zobrazeni
Displays rychlosti (0-
8)
Zalozka
TXT/TX
Display - Button 0 K 1x Interface - Display,
display spusténi
elements — tlagitko
Control Zalozka
Slider 0 . 1x elements i TXTTX
Display,
Slider

Nahrani programu do fidici jednotky se pak provede ikonou Download v horni listé programu. Zvolime
moznost nahrat program do RAM (to znamena, Ze po vypnuti fidici jednotky bude program zapomenut)
a aby se program spustil ihned po nahrani, viz nasledujici obrazek.

Download

Memory area

(@ RAM (contents lost when powered down);
() Flash (retained through power down)

Start program

(®) Start program after download
(") Start program using button on Interface

Options
[ ] Download all Bluetooth programs (0)

Concel

Obrdzek 102: Vétracek Il - nahrdni programu do Fidici jednotky

Po nahrani programu se na displeji fidici jednotky zobrazi nami vytvoreni GUI a mizete dotykem model
ovladat.
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STOP
Viraek 2 v sanm

Otacky= 0

Obrdzek 103: Vétracek Il - GUI pro ovldaddni dotykovym displejem na fidici jednotce

3.13 Kontrola barvy

V tomto cviceni se naucime vyhodnocovat barvy za pomoci svételného senzoru a zopakujeme si
zavedeni proménné a jeji zobrazeni pomoci Text display, abychom si mohli ,nakalibrovat” svételny
senzor. Toto cvieni je mozné vypracovat i pfi nahrazeni optického barevného senzoru webkamerou.
Jen by se musel model i program adekvatné upravit.

3.13.1 Kontrolor barvy — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazky. Na vstup I1 a +9V je pfivedeny opticky barevny senzor,
na vystup 01/02 je ptivedena Zarovka s ¢ervenou krytkou, na vystup 03/04 je pfivedena Zarovka se
zelenou krytkou.
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fischertechnik ==
ROBOTICS TXT Controller

Obrdzek 104: Kontrola barvy - zapojeni komponent, pohled shora

Obrdzek 105: Kontrola barvy - zapojeni komponent, pohled zpredu

3.13.2 Kontrolor barvy — fidici program
Jak chceme, aby se kontrolor barvy choval...

1. PfivloZeni zeleného papiru, se rozsviti zelena kontrolka.

2. PtivloZeni ¢erveného papiru se rozsviti cervena kontrolka.

3. PFinevloZzeném papiru, nebo vloZeni papiru jiné barvy nez ¢ervené, nebo zelené, se nedéje
nic a model ¢eka na dalsi vloZeni papiru.
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4. Program bude v cyklu, aby vyhodnocovani barev probihalo neustdle.
Co v tomto pripadé potiebujeme védét...

Opticky barevny senzor vraci urcité Cislo, které odpovida barvé, ktera je pfed nim vioZzena. My musime
zjistit, jaké Cislo ¢te senzor pro Cerveny papir a pro zeleny papir. Pomzeme si velmi jednoduchym
programem, ktery bude pouze vypisovat Cislo odectené ze senzoru, viz obr.

Zobrazijeme Si proménnou varBarva

m 11 ;-Varana . .-I-f-'“iil'I pro

IF1 _ 0 Barva

- Cteme wstup optického senzoru a ukldddme jej do proménné varBarva.
‘Proménnou pak posidme do Text displaye, kde sezobrazi

Obrdzek 106: Kontrolor barvy - zjisténi hodnot testovanych barev pro kalibraci

Prehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 20: Kontrolor barvy - pomocny program - prehled pouZitych elementi

_ . , , Umisténi Pfipojeni na vstu
Pouzity Zakladni zobrazeni . PoJ , P .
element elementu Pocet elementu v (Input), vystup Poznamka
nabidce (Output/Motor)

Ve
__ vlastnostech
Universal input E! |=11 - 1x 11 Sensor type
Program nastaveno na

elements — Color sensor
Inputs, outputs

Panel 1x

Panel display T \ Display

Program

Variable - var - 1x elen_]ents -

] Variables,
timers. ..
Operating

1x elements - - 3
Displays

Text display

Diky tomuto jednoduchému programu se zjisti, jaka Cisla vraci opticky senzor pro barvy, které
potfebujeme vyhodnocovat. V tomto konkrétnim pripadé pfi tvorbé dokumentu, ktery Ctete, vraci
opticky senzor pro zelenou barvu hodnoty kolem 237 a pro zelenou barvu hodnoty kolem 325. S tim,
Ze hodnoty kolisaji pfiblizné +50.
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1. Zname pfiblizné hodnoty pro obé barvy. Abychom dosahli vysledku, ktery potfebujeme,
musime hodnoty, které ndm opticky senzor mizZe vracet néjakym zplsobem tfidit, vyuZijeme
tedy nasledujiciho tfidiciho algoritmu:

PFi odecteni hodnot optickym senzorem v intervalu (0,200) nebudeme délat
nic a budeme ddle vyhodnocovat odectenou barvu. Takovd hodnota totiz
neodpovida nami kontrolovanym barvam pfi nasi kalibraci.

Pti odecteni hodnot optickym senzorem v intervalu (200,270) to vyhodnotime
jako Cervenou barvu a na 1 sekundu rozsvitime ¢ervenou zarovku. Rozsviceni
na 1s je dostacujici, pti delSim pfidrZzeni barvy nebudeme okem vnimat, Ze se
Zarovka rozsvécuje/zhasina, ale budeme vnimat neustaly svit. Pfi odebrani
barvy pak dojde nejpozdéji do 1s ke zhasnuti Zarovky, coZ je pro nas dostatecné
rychla reakce systému.

Pti odecteni hodnot optickym senzorem v intervalu (270, 350) to vyhodnotime
jako zelenou barvu a na 1 sekundu rozsvitime zelenou zarovku, podobné, jako
pro predchozi interval odectenych barev.

PFi odecteni hodnot optickym senzorem 350+ nebudeme délat nic a budeme
dale vyhodnocovat odectenou barvu. Takova hodnota totiz neodpovida nami
kontrolovanym barvam pfi nasi kalibraci.

Uvedené hodnoty pro zelenou a ¢ervenou barvu jsou/byly platné za podminek, které panovaly

pfi tvorbé modelu potfebného pro tento dokument. Vami odectené hodnoty pro kalibraci
budou urcité jiné a podle toho je potfeba upravit intervaly pro tfidici (vyhodnocovaci)

algoritmus.

Cely program je pak na ndsledujicim obrazku. Zobrazeni odectené barvy optickym senzorem jsem
ponechal jako jeho soucast. Pfi béhu programu tak midZzeme na monitoru pocitace kontrolovat, jaké
hodnoty zrovna opticky senzor odecita.

- Zobrazujeme si proménnou varBarva

o ?@ Zaginame program

.. VWyhodnotime hodnotu Ze senzoru

... Vyhodnotime hodnotu ze senzoru

Vyhodnotime hodnotu ze senzoru

S
1=g °

_ Nafsekindu

spustime cervené

. svétlo na wystupu

.01

Vyhodnofime hodnotu ze senzoru

o m 11
L IF1
Na 1 sekundu
spustime zelené
svétlo na wystupu O3

P_ro_grarn e v:cyklu, aby mo:de:l n:euste_ilz—:'_ mohl reagovat rja:zmé_ﬂu:barvy o

11 varBarva -"“’i""’“ L . L o o
IF1 0 . Bava | VYystup senzoru uloZime i do proménné varBarva a tu si zobrazime

Obrdzek 107: Kontrolor barvy - fidici program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.
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Tabulka 21: Kontrolor barvy -prehled pouZitych elementd

Pfipojeni na

Pousity Zakladni Umisténi vstup (Input)
v zobrazeni Pocet elementuv p PUtl, Poznamka
element elementu nabidce vystup
(Output/Motor)
Start 1x - -
Lamp output 4x 01, 03 -
I=g - 1
Program elements
L — Basics elements
Time delay 1s K 2x - -
T
Analog branch " 4x - -
Ve vlastnostech
Universal @_ Ix Program elements In Sensor type
input =l — Inputs, outputs nastaveno na

Color sensor

3.14 Pneumatika
V tomto cviceni si ukdzeme, Ze vjednom programu lze vytvofit libovolny pocet funkci, které se
vykonavaji soucasné, ovladani solenoidového ventilu a jednocestného pneumatického valce.

3.14.1 Pneumatika — zapojeni komponent
Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vstupy 11 a I2 jsou pfivedeny spinace. Na vystup M1
je pfivedeny kompresor a na vystup M2 je pfivedeny solenoidovy ventil.

Obrdzek 108: Pneumatika - zapojeni komponent, pohled shora
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Obrdzek 109: Pneumatika - zapojeni komponent, pohled zpredu

3.14.2 Pneumatika — Fidici program
Jak chceme, aby se pneumaticky model choval...

1. Chceme nezavisle ovladat béh kompresoru a ventil.

2. Pokud chce uzivatel se systémem pracovat, musi nejprve spustit manudlné kompresor
spinacem na vstupu I12. Po ukonceni prace s modelem musi opétovnym stisknutim spinace
kompresor vypnout.

3. Kovladani ventilu bude slouZzit spinac pfivedeny na vstup I1.

4. Obé funkce budou v cyklu, aby se dali opakované spoustét.

Co je potieba védét...

1. Vtomto pfipadé vytvofime v Main programu dveé funkce nezavislé na sobé, viz obrazek
s programem. Jednu pro ovladani kompresoru, jednu pro ovladani ventilu.

2. V pfipadé vyuzivani stejného tlacitka na vice mistech funkce, je potfeba pfiddvat ¢asové
prodlevy, jinak program nefunguje podle zadani, ale dochazi k ndhodnym reakcim na
stisknuti tlacitka. Proto vloZeny ¢asové prodlevy 0,25 sekundy.
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‘Po stisknuti flacitka spust

 pokratuj ve vykonavani

mohla opakované vykonavat.

Obrdzek 110: Pneumatika - fidici program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 22: Pneumatika - prehled pouZitych elementi

Pouzity
element

Start

Time delay

Wait for input

Motor output

Digital Branch

Zakladni

zobrazeni

elementu

Pocet

2X

3X

1x

4x

2X

Pfipojeni na

Umisténi
|
elementuv vstl:,r\;s(t:zut),
bid
nabidce (Output/Motor)
11
Program elements
— Basics elements
M1, M2
12

‘kompresor pfivedeny na vystup M1

programu

Poznamka

nech pustény kompresor, pokud se stiskne,

Paralelné bézi 2

funkce

Nastaveno
¢ekani na
hodnotu ,,1

M1 — 2x motor,

spusténi a
zastaveni.
M2 — 2x

solenoid ventil,

otevieni a
uzavieni
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3.15 Alarm
V tomto cviéeni si ukdZzeme vyhodnoceni pohybu pfed kamerou, vyuZivani zvukd a zopakujeme si
podprogramy.

3.15.1 Alarm — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Do TXT Controlleru je zapojena kamera, na vystup 01
je privedena LED s cervenou krytkou. V tomto pfipadé urcité nepouZijeme Zarovku z dlivodu potreby
rychlého blikani alarmu. Zarovka by neménila stavy tak rychle a zarovef by k ni pozadované chovani
nebylo Setrné.

Obrdzek 112: Alarm - zapojeni komponent, pohled zpredu
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3.15.2 Alarm — fidici program
Jak chceme, aby se alarm choval...

1.

Pfi vyhodnoceni pohybu pred kamerou se spusti zvukova vystraha a zaroven bude blikat
cervené svétlo.

Program pobézi ve smycce, aby se neustale vyhodnocoval pohyb pfed kamerou a alarm mohl
reagovat.

Nejprve je potfeba nastavit, co ma kamera vyhodnocovat. Postup:

1.

V hlavnim programu, na zaloZce Camera, vloZzime komponentu Change, kterou zakreslime do
plochy symbolizujici snimany prostor kamery. Lze si pfi tom zaskrtavatkem ,Activate Preview”
zobrazit misto ¢erné plochy obraz z kamery.

Podle toho, jakou oblast oznacime (velikost, umisténi), tak tuto oblast bude kamera hlidat.
Pres pravé tlacitko mysi nad oznacenim vybrané plochy si pak zobrazime moznosti nastaveni a
nastavime si ndzev oblasti a |ze nastavit, jak citlivd ma byt kamera pfi vyhodnocovani pohybu.
Pohyb je vyhodnocovan na zdkladé zmény kontrastu obrazu, preddefinovand hodnota 10 je
naprosto dostacujici pro citlivé vyhodnocovani.

£ File Edit Drow View Level Envionment Bluctooth Window Help
Element groups Toobar
.. Sensor fields r, "
T on
0O & w HEBX o® 2 B 0 =/ [ 1D a Q
New Open Delete Newsub Copy Delete  Start Stop Download Envion. Bluetooth COMUSE Test  Contue Pause Step  Zoomout Zoomin

Main program - BlikaniPoplach

Function Symbol Panel TXT/TXDisplay Caméra Properties Description

Activate preview O

Camera connection: @) TXT Cantroller

Orc
Select PC Camera Select ..
Frame rate [fps] 15 v
Powerline freq. [He] | 50Hz ~
Mirror [ horizontal

[Jvertical

Sensor values:

Name Contrast Postion ~ Sz=  red green blue  BW

Program elements
"
Change detector

Name Used in input element
Change contrast [%] 100 = black to white:
Change area [%] 100 = ull sensar area

MNote:
The sensor field size and shape can be changed using the Drawing/Edit menu.

Cancel

Chamqge

Save snapshot Show focus helper

v
< > | 256,500,190,000 ftProMasterTool
Welcome to ROBO Pro!

Obrdzek 113: Alarm - nastaveni kamery pro vyuZiti v programu

Po nastaveni kamery si vytvofime podprogram pro blikani LED a samotny program.
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Function Symbol Pamel TXT/TX Display Camera Properties Description

@ =B|

Obradzek 114: Alarm - podprogram pro blikani LED

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 23: Alarm - podprogram pro blikdni LED - prehled pouZitych elementd

Pfipojeni na

. , , Umisténi
_ Zakladni zobrazeni Y vstup (Input), .
Pouzity element Pocet elementu , Poznamka
elementu A vystup
v nabidce
(Output/Motor)
Program
01 & elements — 1x zapnuti,
Lamp output = i 2x Basic ol 1x vypnuti
elements
Subprogram Entry E@Er}r 1x - -
Program
elements —
Subprogram

1/0
Subprogram Exit m 1x - -
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Main program  BlikaniPoplach

Function Symbol Panel TXT/T¥ Display Camera Properties Description

- Zatinime program

Vyhodnocujeme, jestli kamera posila néjakou hodnotu.
Hadnota = 0 znamena pohyb pied kamerou

Byl zeregistrovan pohyb. Pogkdme chvili neZ spustime dalgi
sekvenci piikazd. o
 Spustime zvukovy alarm, budeme jej 4x opakovat

S 0zAlam [/
o repeat=4 /

BiikaniPoplach ~ Spustime podprogram, ktery ma na starosti svételny alarm

Cely program je v cyklu, aby béZel a vyhodnocoval pohyb neustéle -
Main pro

Vytvoiime si i svételnou kontrolku na monitoru. Bude tmavd, -
pfi posilani informace, Ze je pohyb, blikne Cervené

Obrdzek 115: Alarm — program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 24: Alarm - program - prehled pouZitych elementt

Pfipojeni na

Umisténi
s s Zakladni zobrazeni . vstup (Input), ,
Pouzity element Pocet elementu R( put) Poznamka
elementu v nabidce vystup
(Output/Motor)
Paralelné
Sl 2 ; bezi 2 funkee
I —
Time delay 15 E 3x - -
T Program
eleBme.n e Piehravany
asics zvuk 02 -
elements

Alarm,
01-Airplane
Sound ix

necekat na

dohrani
zvuku, 4x
zvuk
opakovat
Program
_ Panel elements —

Panel display \ Display Ix Inputs,
outputs
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Camera
Camera Input In;ut ~ 1x - -

Program
Analog branch 1x elements — i i
with data input Branch,
wait
Navazano na
Operating Panel display
Display lamp - 1x elements - - jako
Displays softwarova
kontrolka
Podprogramy
1 se nabizi
Loaded
Podprogram BlikaniPoplach 1x programs - - v Loaded
BlikaniPoplach | Alarm progr_ar_r_lshaz
po jejic
vytvoteni!

Oznaceni

Movement 1x Sensor i oblasti na
detector W] fields zalozce
Camera

Nové je tu vlozena komponenta pro prehrani zvuku. V tomto ptipadé je zvoleny zvuk 02-Alarm, ktery
se 4x opakuje a je odskrtnuta moznost ,Wait until sound is finished”. To proto, aby se ndsledujici
podprogram spustil ihned po spusténi zvuku a necekalo se na jeho prehrani. Pro lidi, co maji radi co
nejjednodussi vyjadiovani to zacne blikat a houkat najednou.

Play scund

Sound: 02-Alarm o
Wait until sound is finished: [ ]

Repeat count: | 4 =

IUse a repeat count af 0 for unlimited repeat.

oK Cancel

Obrazek 116: Alarm - nastaveni komponenty pro prehrdavani zvuku

3.16 Vyhodnoceni barvy
V tomto cviceni se nau¢ime zjistovat prevladajici barvu v zorném poli kamery a zopakujeme si praci
s podprogramy a matematické a logické operace.

3.16.1 Vyhodnoceni barvy — zapojeni komponent

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazky. Do TXT Controlleru je zapojena kamera, na vystup M1
svételna komponenta s ¢ervenou krytkou, na vystup M2 svételna komponenta se zelenou krytkou a na
vystup M3 svételny element s krytkou neménici barvu.
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Obrazek 118: VVyhodnoceni barvy - zapojeni komponent, pohled zpredu

3.16.2 Vyhodnoceni barvy — fidici program
Jak chceme, aby vyhodnocovani barvy probihalo...

1. Kamera neustale pozoruje prostor pred sebou a vyhodnocuje, kterd barva v daném prostoru
prevlada

2. Pokud prevlada cervena barva, rozsviti se svételna komponenta s ¢ervenou krytkou
pfivedena na vystup M1.

3. Pokud prevlada zelena barva, rozsviti se svételnd komponenta se zelenou krytkou privedend
na vystup M2.
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4. Pokud prevlada modrd barva, rozsviti se svételnd komponenta pfivedena na vystup M3.
5. Hodnoty barev zobrazime i na monitoru pomoci elementu Text Display
6. Program pobézi ve smycce a proto bude dochazet k neustalému vyhodnocovani barev.

Nejprve je potfeba nastavit, co ma kamera vyhodnocovat. Postup:

1. V hlavnim programu, na zélozce Camera, si tedy vlozime komponentu Color, kterou zakreslime
do plochy symbolizujici snimany prostor kamery. Lze si pfi tom zaskrtavatkem , Activate
Preview” zobrazit misto ¢erné plochy obraz z kamery.

2. Podle toho, jakou oblast oznacime (velikost, umisténi), tak tuto oblast bude kamera hlidat.
Ptes pravé tlacitko mysi nad oznacenim vybrané plochy si pak zobrazime mozZnosti nastaveni,
kde si mGzeme oblast prfejmenovat.

3 File Edit Draw View Level Environment Bluctooth Window Help
Element groups Tookbar

= DeH W HEX 00 % B 0 mE L Il Q

New Open Save Delete Newsub Copy Delete = Start Stop Download Emviron. Buetooth COMASB Test Contnue Pause Step |~ Zoomout Zoomin
Main program - Zhasnuti

Function Symbol Panel TXT/TX Dsplay Camera Properties Description

Actvateprevien [

Camera connection: @ TXT Controler
Orc

Select PC Camera Select ..

Frame rate [fps] 15 v

Ponerline freq. [Hz] | S0Hz ~

Mirror horizontal

[ vertical

Postion  Sze  red green be B

tore [ ] wednipurdnent

Note:

Frogram elements The sensor field

@n

Cancel

"

Save snapshot | | Show focus hefper

v
< > | 250,000,125,000 tProMasterTool
Welcome to ROBO Pro!

Obrdzek 119: Vyhodnoceni barvy - nastaveni kamery pro vyuZiti v programu

Po nastaveni kamery vytvofime podprogram, ktery bude vypinat vSechny svételné komponenty a
samotny program.
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Main program  Zhasnuti

Function Symbol Pamel TXT/TX Display Camera Properties Description

- Vstup do podprogramu
Podprogram pro

Zhasnuti vSech
kontrolek.

~ Vystup z podprogramu -

Obrdzek 120: Vyhodnoceni barvy - podprogram pro zhasnuti svételnych elementu

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 25: Vlyhodnoceni barvy - podprogram pro zhasnuti - prehled pouZitych elementt

Pfipojeni n
Zakladni Umisténi pojeni na
_ , . vstup (Input), ;
Pouzity element zobrazeni Pocet elementuv , Poznamka
, vystup
elementu nabidce
(Output/Motor)
Subprogram Entry 1x - -
Program
elements —
) Subprogram 1/0
Subprogram Exit m 1x - -
Zhasnuti
Program vSech
Motor output m 3x elements — M1, M2, M3 kontrolek
Basics elements (svételnych
komponent)
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Main program  Zhasnuti

Function Symbol Panel TXT/TX Display Camera Properties Description

arCer wain pro | ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ ﬁ o
e -Egy . 0
H varZe )

|
va rM od

Main pro

H Zelena
|

" ukladdme si je do proménnych a zobrazujeme
. pomoci Text Displaye i na monitoru

I|air| pro
Modra

—| wvarCer
0

j

—| varZel
0

—| varCer

| varMod |l —| wvarZel
0 0
...... | varMod
...... . . . P 0
ZJ|§tu1eme jEStlI Drevlada cervenda = - : : : © o Zjistuieme, - o C
Jestli je zelené vice M% & I}';I? &
...... | e modre o L

""" Cely program je ve smycce, aby whodnocovani probihalo neustale =~~~ = =~~~

Obrdzek 121: Vyhodnoceni barvy - hlavni program

Pfehled pouZitych elementl je v nasledujici tabulce.

Tabulka 26: Vlyhodnoceni barvy - program - prehled pouZitych elementd

Pfipojeni na

. , . Umisténi
Pouzity element Zakladni zobrazeni Pocet elementu vstup’ (Input), Pozndmka
elementu A vystup
v nabidce
(Output/Motor)
Paralelné
Start 1x - bézi 2
funkce
. Program
Time delay 1x elements — - -
Basics
elements Nastavené
spousténi
Motor output 3X M1, M2, M3 danych
svételnych
komponent
Program
Analog branch with ox elements — i i
data input Branch,
wait. ..
Program
. var elements —
Variable - 0 e 9x Variables, - -
timers. ..
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Panel display

Panel Input

Text display

Operator AND a
Operator greater

Panel
\"‘ Display

Panel |_
Input

3.17 Vyhledavani objektu
V tomto cviceni se nauc¢ime vyhleddvat objekt pomoci USB kamery, vyloucit prostor, ktery nechceme
pomoci kamery vyhodnocovat a zopakujeme si praci s text display a ovlddacimi elementy. Kontrolor
barvy — zapojeni komponent

3x

3x

3x

4x

Program
elements —
Inputs,
outputs

Program
elements —
Inputs,
Outputs

Operating
elements -
Displays

Program
elements -
operators

3x greater

(=)

1x and

Zapojeni komponent je nasledujici, viz obrazek. Na vystup M1 je ptivedeny motor s pfevodovkou, ktera
ma na vystupu $nek. Snek je pak v kontaktu s ozubenim otoéného ,stolu”, na kterém je umisténa USB

kamera.

i
13 OFO

1 OFO

ON/OFF

Obrdzek 122: Vlyhleddvdni objektu - zapojeni komponent
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K testovani modelu jesté potfebujeme micek s podstavcem a je vhodné pouZit jednobarevné pozadi,
které nekoresponduje s barvou micku, viz obr.

il N I

Obrdzek 123: Vlyhleddvdni objektu - kompletni model

3.17.1 Nastaveni Camera
Nejprve je nutné na zdloZce Camera nastavit, jaké oblasti a jakym zplsobem ma kamera vyhodnocovat.
VyuZijeme elementy:

e Exclude, pro vylouceni spodni ¢asti obrazu z vyhodnocovani
e Ball finder, pro vyhledavani objektu (micku) v poZadované ¢asti obrazu snimaného USB
kamerou

Pfi jejich vytvareni je vhodné zapnout si , Activate preview”, ktery usnadni vybér vhodnych oblasti.
V tomto pripadé jsem volil oblasti viz nasledujici obrazek.
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Obrazek 124: Vlyhleddvdni objektu - nastaveni panelu Camera

Elementu Ball finder nastavime Exclusion area, jinak jej nechame ve vychozim nastaveni, viz obr.

V pfipadé potreby, nebo Spatné detekce objektu lIze upravit chovdnim zménou parametr(. Popis
parametr( viz Ball finder.

Circle/Ball finder

Mame |ﬂ | Used in input element
Ball detection:
Minimum color contrast |25 | [%%] 100 = full bright colar on gray
Minimum size |12 | In x-axis result coordinates
Maximum size |12CI | In x-axis result coordinates
Exdusion area |E1rcbde - | Mame of exdusion object(s)
Result coordinates:
X minirmurn -100 Left border x coordinate
¥ maximum 100 Right border x coordinate
¥ arid tick 10 ¥ axis grid line spadng
¥ minimum |U | Bottom border v coordinate
¥ maximum 20 Top border ¥ coordinate
¥ grid tick |1D | ¥ axis grid line spadng
Motes

¥ max is adjusted to a 1:1 xy scaling.
The sensor field size and shape can be changed using the Drawing/Edit menu.

[oc ] coneel |

Obrdzek 125: Vlyhleddvdni objektu - nastaveni Ball finder
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3.17.2 Kontrolor barvy — pomocna ¢ast programu
V tomto pripadé si vytvofime jednoduchy pomocny program, ktery ndm bude vypisovat vsechny
zajimavé hodnoty z vyhodnoceni obrazu USB kamerou a zobrazi ndm i obraz, ktery kamera snima.
Pokud je stale aktivovany stav , Activate preview”, tak se nam bude zobrazovat v programu misto cerné
plochy ptfimo obraz snimany kamerou (aniz bychom nas program spustili).

Program se sklada pouze z elementld Camera input, které predavaji hodnoty elementim Panel display
a ten je zobrazuje elementem Text display. Navic je pfidan element Camera viewer, abychom vidéli
obraz snimany kamerou.

Main program - Main pro
.—.
Ball X X
Msin program Main pro
_.
Ball Y - Y
M3in program _4- Main pro
Ball R R
Min program - Main pro
Ball Q Q

Soufadnice X
:SQui.‘adni:ce: Y:
‘Velikost objektu

‘Kontrast objektu proti okoli

Obrdzek 126: Vyhleddvdni objektu - pomocnd ¢dst programu

Po spusténi tohoto programu a posunovanim stojanku s mickem pred kamerou se nam zobrazuji
hodnoty odecitané nasim pomocnym programem.

3.17.3 Vyhledavani objektu — Fidici program
Jak chceme, aby se model choval...

1. Program se spusti stisknutim softwarového tlacitka.
2. Pfi stisknuti softwarového tlacitka program vyhleda micek a upravi pozici kamery tak, aby byl
micek priblizné ve stfedu snimaného prostoru (ve stfedu obrazu v ramci osy X).
3. Program bude v cyklu, aby se mohl opakované spoustét softwarovym tlacitkem.
4. Stanovime si, Ze chceme objekt v rdmci osy X vysttedit do +- 3 bodU (presnost je potfeba brat
s rezervou, je ovlivnéna vzdalenosti od kamery, rozliSenim kamery, kontrastem micku proti

98



pozadi, pouZitym elektromotorem,...). Proto soufadnice X zobrazovana pomoci Text displeje
nebude odpovidat hodnotdm v intervalu (-3,3).

e ly

idici program pak muze vypadat nasledovné:

Obrazek 127: Vlyhleddvadni objektu - fidici program

Ridici program véetné pomocné &asti programu miZeme mit dohromady, viz nasledujici obr. To ndm

v

umozni kontrolovat si hodnoty ziskané z obrazu USB kamery, ale i samotny obraz snimany kamerou.

.

Ball X
[rempe— Wain pro oo
BallR

Em—
Ball Q

Soufadnice X

] GRS

R

Velikost objektu

Wain prD

Kontrast abjektu proti kol

Obrdzek 128: \lyhleddvdni objektu - kompletni program vcetné pomocné &dsti programu

Pfehled pouzitych elementl je v nasledujici tabulce.
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Tabulka 27: Vyhleddvdni objektu - prehled pouZitych elementi

Pouzity element

Start

Motor output

Analog branch with
data input

Wait for...

Text display

Button

Panel display

Panel Input

Camera Input

Logical operator (Less)

Camera viewer

Zakladni zobrazeni
elementu

[ Buton |

Panel
\" Display

Panel | _
Input

Camera|_
Input

=

Pocet

1x

2X

3X

4x

1x

4x

1x

4x

2X

1x

Umisténi
elementu
v nabidce

Program
elements —
Basics
elements

Program
elements —
Branch,
wait

Operating
elements -
Displays

Operating
elements —
Control
elements

Program
elements —
Inputs,
outputs

Program
elements -
Operators

Operating
elements —
Camera
viewer

Pfipojeni na
vstup (Input),

vystup

(Output/Motor)

M1

Poznamka

Paralelné
bézi 2
funkce

Cekani na
splnéni
podminky
pro spusténi
navazujici
Casti
programu

Pro spusténi

Jakykoliv
logicky,
nebo mat.
operator
nastaveny na
”<“
Zobrazeni
nahledu
kamery
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Program Pro

elements — ,
Constant III— 2X . - nastaveni
Variables, N .
. presnosti
timers...
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4 Slovnicek nejcastéji pouzivanych elementl (objektl) pfi tvorbé

programd
Proces/program se tvofi sestavovanim element( a nastavovanim jejich vlastnosti. Elementy se vkladaji
z menu po pravé strané ROBO Pro, kde je nékolik sekci (Program elements, Operating elements,...).
Vlastnosti zvoleného elementu se nastavuji kliknutim pravého tlacitka mysi na element vloZzeny do
procesu/programu. Na kazdém obrazku elementu je vidét i menu pro nastaveni jeho vlastnosti.
Kapitola je rozdélena a strukturovana stejné jako elementy v ndstroji ROBO Pro pro snazsi orientaci a
praci s programovacim prostiedim ROBO Pro.

4.1 Program elements
Sekce obsahujici elementy pro tvorbu procesu/programu (podminky, proménné, prace se
vstupy/vystupy,...).

4.1.1 Basic elements
Jedna se o nabidku nejzakladnéjsich elementl pro tvorbu program.

4.1.1.1 Process start
Kazdy program, nebo proces musi néjakym zplsobem zacinat, k tomu slouzi element Start. V nastaveni
elementu se voli, kdy se ma dany proces spustit, viz obr.

; O Proces... ? x
. - Start process when;
Tl Let ROBO Pro dedde

(®) Function starts
D Main program starts
() Object is constructed

—

Obrazek 129: Start

4.1.1.2 End
Stejné jako kazdy proces/program zacing, tak i mlze koncit (pokud nebézi v cyklu). Pro to slouzi

element End.

Obrazek 130: End

4.1.1.3 Digital branch ( digitdlni vétveni)

Element Digital branch, slouzi k digitalnimu vétveni programu. PFijima tedy hodnoty 1/0 a podle prijaté
hodnoty rozhoduje o tom, jaka vétev v programu se bude dale vykondvat. Komponenta mlzZe byt
pfipojena na vstupy 11 —18, C1-C4 a M1 — M4, podle typu komponenty. Pomoci rozbalovaciho seznamu
»,Sensor type” Ize zvolit, jestli se pracuje se spinacem, nebo fototranzistorem. Ostatni moznosti jsou
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s nasi aktualni stavebnici nevyuzitelné. Moznost ,,Swap 1/0 branches” slouZi k prohozeni vystupii1a 0
elementu.

Digital input: Input mode:

®n O Ocip (OMIE 1 1ov
12 (O1e Jcan (OMzE (®) 5kOhm
1z O Ocan (OM3E

D4 OB Ocan (OMEE

Interface f Extension

IF1 w
Sensor type:
Pushbutton switch ~

Swap 1/0 branches

(®) Leave 1/0 branches as they are
() Swap 1/0 branches

Corcel

Obrdzek 131: Digital branch

4.1.1.4 Analog branch

Element Analog branch, slouzi k analogovému vétveni programu. Nastavi se tedy podminka a element
vyhodnocuje, jestli je splnéna - podle vysledku vyhodnoceni rozhoduje o tom, jaka vétev v programu
se bude dale vykonavat. Komponenta mize byt pfipojena na vstupy 11 —18.

Pomoci rozbalovaciho seznamu ,Sensor type“ Ize zvolit, jestli se pracuje s hodnotami z NTC rezistorem,
fototranzistorem, nebo optickym detektorem barev. Ostatni moZnosti jsou s nasi aktudlni stavebnici
nevyuzitelné. Pod polozkou ,Condition” Ize zadat podminku, kterou element vyhodnocuje. MoZnost
»,Swap 1/0 branches” slouzi k prohozeni vystupt 1 a 0 elementu.
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Analog input: Input mode:

@n OiIs O 10v
(12 (OIs (®) 5kOhm
13 (17 () Ultrasonic
4 (18

Interface f Extension

IF1 w

Sensor type:

MTC resistor v

Condition:

Swap Y M branches

(®) Leave /M branches as they are
() swap Y/M branches

Cancel

Obrdzek 132: Analog branch

4.1.1.5 Time delay
Element Time delay slouZi k vloZeni ¢asové prodlevy do programu. Lze mu nastavit ¢iselnou hodnotu a
zvolit, jestli je v sekunddch, minutach, nebo hodinach.

Time delay

Time: |

Time unit:

(®) 1z (zecond)
(3 1 min (minute)
(_ 1h {hour)

Cancel

Obrdzek 133: Time delay

4.1.1.6  Motor output

Element slouZi k ovladani komponent pfipojenych na vystupy M1 — M4 a miZe ovladat komponenty
Mini motor, XS motor, Krokovy motor (pokud je bez Fizeni otacek), svételné komponenty (LED i
zarovka) a selenoidovy ventil. Ostatni moznosti jsou s nasi aktudlni stavebnici nevyuzitelné. Pro dany
element lze nastavit potfebné vlastnosti, tedy:
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e Pro motory rychlost otacek, a akci (smér otacek, popr. zastaveni motoru).
e Pro svételné komponenty intenzitu svétla a zapnut, popf. vypnuti.
e Pro ventil zapnuti/vypnuti ventilu.

Po nastaveni volby ,Image” na moZnost odpovidajici ovlddané komponenté se obrazek elementu
v programu zméni podle této volby.

/ |::|"'|=1 L@ / Motor output ? X
: .

Motor output: Image:
@M1 (®) Motor
Cimz {(_JLamp
(Iim3 () Solenoid valve
(CIim4 (") Electromagnet
Interface f Extension O Buzzer
IF1 ~ Action:
Speed (1..8): O caw
(O stop
8 | @
Cancel

Obrdzek 134: Motor output

4.1.1.7 Encoder motor output

Element slouzZi k fizeni krokového motoru, nebo motord. Ovladaji se jim krokové motory na vystupech
M1 - M4.

e Action — moZnost nastaveni chovani motoru, konkrétné moznost béhu motoru po urcitou
vzdalenost (je potfeba si jej nakalibrovat), synchronnost s jinym motorem, synchronni
vzdalenost béhu s jinym motorem a zastaveni motoru.

e  Motor output 1 —Volba, na ktery vystup M je motor pfivedeny

e Motor output 2 — V pfipadé volby synchronnosti motoru se zde zpfistupni moznost zvolit, na
ktery vystup M je pfivedeny druhy krokovy motor.

e Speed — nastaveni rychlosti ota¢ek motoru v rozsahu 1 — 8.

e Direction 1 — nastaveni sméru ota¢ek motoru.

e Direction 2 — nastaveni sméru otdcek druhého motoru v pfipadé volby synchronniho béhu.

e Distance — nastaveni vzdalenosti, kterou ma motor ujet. Zaddva se Ciselnou hodnotou a je
potfeba si hodnotu vidy zjistit kalibraci.
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Advanced motor control

Maotor output 1: Interface [ Extension
@M1 IF1 w
mz2
Cim3 Action:

COima (®) Distance
() synchronous
("1 synchronous distance
Motor output 2:
(C Stop
@ MNone
M1 Direction 1:
M2 ®eow O ow
- Direction 2:
M4
cow o
Speed (1..8): Distance (1..32767):
8 | [ |
Cancel

Obrdzek 135: Encoder motor output

4.1.1.8 Lamp output

Element slouZi k ovladani komponent ptipojenych na vystup O1 — 08 a zem. V nasich ptipadech slouzi
pro ovladani svételnych komponent (LED, Zarovka) a solenoidovy ventil. Podle zvolené komponenty se
prekresli obrazek velementu. Pro svételnou komponentu Ize nastavit intenzitu svétla a
zapnuti/vypnuti. Pro ventil je moZné nastavit zapnuti/vypnuti.

o 1 .
) O / B Lamp cutput
|

Lamp output: Image:
@o1 Oos () { Motor )
o2 Oos (®) Lamp
o3z Qo7 () Solencid valve
o4 Oos () Electromagnet
Interface f Extension O Buzzer
IF1 -
Intensity {1..8): Actian:
®0on
8 | O off

Cancel

Obrdzek 136: Lamp output
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4.1.1.9  Wait for input

Element slouZi k ¢ekani na pozadovany vstup. Napf. na stisknuti spinace apod. Nastavuje se, na jakou
udalost se musi pockat, na jakém vstupu, tedy 11 — I8, C1 — C4 a M1 — M4 se md v ramci
procesu/programu vyckat. Volbou ,Sensor type” fikdme, jaky typ je na dany vstup privedeny. Lze
ovladat komponenty spinac a fototranzistor. Ostatni mozZnosti jsou s nasi aktudlni stavebnici
nevyuzitelné. Element Ize nahradit vhodné zacyklenym elementem Digital branch.

1
o

Wait for input

VAT T8 o

(@ 0-=1(rising)
()1-=0/(faling)
(Jo-=1lorl-=0

Digital input:

@n O Oc
Oz O’ e
On O QOco
s (18 caD
Interface [ Extension

IF1

Sensor type:

(_JMIE
(IMzZE
(Im3E
(I M4E

Input maode:

1oy
(®) SkChm

Pushbutton switch

Cancel

Obrdzek 137: Wait for input

4.1.1.10 Pulse counter

Element slouZi k vy¢kani na zadany pocet pulzd a aZ poté se vykonavaji dalsi ¢asti procesu/programu.
Zadava se pocet pulz, jejich typ (zména na 1, zména na 0, jakdkoliv zména), na jaky vstup je pfivedeny
odpovidajici element (11— 18 a C1 — C4) a typ pouZzivaného senzoru, tedy spinac a fototranzistor. Ostatni

moznosti jsou s nasi aktualni stavebnici nevyuZitelné.
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[

138/

4.1.1.11 Counter loop

Pulse counter

Mumber of pulses:

| |

Pulse type: Attention! This Pulse counter
0 -= 1 { risin element uses C1-C4 as

O ( i a) digital Inputs (C1D-C4D) and

(O1->0(faling)  does not use the fast

hardware counters. These
are used by the 'distance’
motor commands anly.

®0-=1orl1-=0

Digital input: Input maode:
@i (O Ccio () 10v
Crz O QOcod (®) 5kOhm
iz O Ocao
O (O Ocap

Interface [ Extension

IF1 ~

Sensor type:

Pushbutton switch W

Cancel

Obrdzek 138: Pulse counter

Element slouZzi k omezeni poctu cykll hodnotou. Nastavuje se pouze pocet poZzadovanych cykll a je
moznost prohodit vystupy pfi splnéni/nesplnéni pozadovaného poctu cykld.

Counter loop

Loop count:

|

Swap Y M branches

(®) Leave ¥ /M branches as they are
(") Swap Y/M branches

Concel

Obrdzek 139: Counter loop

108



4.1.1.12 Sound

Element slouzi k pfehrani zvuku. Lze si vybrat ze seznamu zvuk(, nastavit, jestli proces/program dal
pokracuje hned po spusténi prehravani zvuku, nebo se ¢eka az se prehravani ukonci a pocet opakovani
zvuku.

/ U1-ﬁ:]rplane / N Play sound »
"EPE‘a'ri =t /| Sound: 01-Airplane e

' Wait until sound is finished:
Repeat count: | 1 =

IUse a repeat count af 0 for unlimited repeat.

oK Cancel

Obrdzek 140: Sound

4.1.1.13 VloZeni textu

Element umozZnuje do programu vkladat textové popisky, pozndmky, komentare. Text mlze byt
viceradkovy (odradkovava se standardné klavesou Enter). Vytvoreny text nelze editovat. V pfipadé
potfeby Upravy textu se musi smazat a vytvofrit novy.

ABC

ABC

Obradzek 141: VloZeni textu, mozZnost 2 velikosti

4.1.2 Subprogram /0
Jedna se o nabidku elementd pro tvorbu podprogramf.

4.1.2.1 Subprogram Entry
Elementem Subprogram Entry zac¢ind podprogram. Lze mu nastavit pouze jméno.

' Entry ' Subprogr...
. En . .
o | Mame: |m

Cance

Obradzek 142: Entry

4.1.2.2  Subprogram Exit
Elementem Subprogram Exit konc¢i podprogram. Lze mu nastavit pouze jméno.
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. Subprogr...
Exit )
Mame: |

Obrazek 143: Exit

4.1.2.3  Subprogram command input
Element In slouZi ke vstupu do podprogramu. Vyuziva se v pfipadé, Ze se podprogramu predavaji
néjaké atributy, nebo proménné. Dale |ze nastavit, jestli pracuje pouze s hodnotami typu integer (cela

¢isla), nebo floating point (desetinnd mista). Volbou ,,Passing mechanism* se fika, zda vstup akceptuje
pouze prikaz ,,=“, nebo jakykoliv.

In n . Subprogram data input

Mame: | ﬂ

Connection

Let ROBO Pro decide

(® Local: only when function iz entered
() Static: always bound
() Object: when object is created

Data type:
(®) Integer -32757..32767
() Floating peint 48bit
Passing mechanism

Let ROBO Pro decide
(®) Command '=' only: the caller sends '=' commands

() Any command: the caller may send any command

Corcel

Obrazek 144: In

4.1.2.4  Subprogram command output
Element Out slouZi k vystupu z podprogramu. Vyuziva se v pfipadé, Ze se z podprogramu predavaji
néjaké atributy, nebo proménné zpét programu. Dale Ize nastavit, jestli pracuje pouze s hodnotami

7 vrs

typu integer (cela cisla), nebo floating point (desetinna mista).
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Subprogram dat...

Marme: | m
Connection

Let ROBO Pro decide

(®) Local: only when function is entered
(") Static: always bound
i) Object: when object is created

Data type:
(®) Integer -32767..32767
() Floating peint 43bit

Cancel

Obrdzek 145: Out

4.1.3 Send, receive
Jednad se o nabidku elementu slouzicich k prijeti a zpracovani pfikazi, nebo jejich modifikaci.

4.1.3.1  Wait for command

Element slouzi k pozdrzeni vykondavani procesu/programu, do pfijeti pfikazu, jeho zpracovani a poslani
piikazu déle (C— vstup ptikazu, V — vystup pfikazu). Elementu Ize nastavit prikaz (Command), kde je na
vybér z nékolika typU prikazl, jako otacky cw, otacky ccw, Stop, On, Off, ... viz obr. Ddle pak Command
Buffer size, tedy kolik ptikaz mlize max. zpracovat (jejich pocet, ne typ). Lze nastavit Buffer storage
life time, zda je lokalni, nebo globalni a Ize prohodit vystupy Y/N.

Nait for cornmand

Wait for command

" imand: = v

Command buffer size: R

Stop
Buffer storage life time: | fer storage life time ggf
i®) Local . Locl —
() Global - Global +
() Object " Object ;pp end
Let ROBO Pro decide ~ Let ROBO Pro decid{Remave
[ Link buffers by command Swap

- Link buffers by COMI|

Swap Y /M branches © 3p YN branches
L ¥ /M branch th :
Olemzloorme o as eave ¥ M branches as they are
() Swap Y/ branches |
. wap Y M branches
Cancel

I K | Cancel

Obradzek 146: Wait for command
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4.1.3.2 Command filter

Element slouZi ke zméné prichoziho prikazu na jiny. Zadava se vstupujici pfikaz (Command in) a
vystupujici prikaz (Command out). Navic je mozZné nastavit, zda typ dat bude Integer, nebo Floating
point.

+ ' Command fil...

Er—=iFr | — | . Command fil...
Command out: | = v| | Command in: e
| ow
Data type: | Command out: |cow
Stop
Integer -32767..32757 |
@ ° Data type: On
(") Floating point 43bit ! f
| (@ Integer -327d_
P . | C)Floating poin
j Append
IL Remaowve
Swap

Obrazek 147: Command filter

4.1.3.3 Exchange message value

Element je obdobou ptedchoziho elementu ,,Command filter*. Méni vstupujici ptikaz (vstup
C) na pozadovany piikaz (vstup V) a tento posilé dale na vystup. Elementu lze nastavit, zda
vstupujici proménna je lokalni, nebo globalni (Life time) a jestli se jedna o datovy typ integer,
nebo floating point (Data type).

Input variable life time:
Let ROBO Pro dedide

(®) Local
() Global
() Object

Data type:
(®) Integer -32767..32757
() Floating peint 43bit

Cancel

Obrdzek 148: Exchange message value

4.1.4 Variables, timers,...
Jedna se o nabidku elementd pro definovani proménnych, konstant a list(.
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4.1.4.1

Variables

Element slouZi k vytvoreni proménné. Lze nastavit nazev proménné (Name), poc¢atecni hodnotu (Initial
value), Data type (Integer, nebo floating point) platnost proménné (hlavné tedy zda je proménna
lokalni nebo globalni). Pfipojenim konstanty zleva (nemusi byt jen konstanta, ale mizZe se jednat o ¢ast
programu starajici se o vypocet hodnoty a pod) pfifazujeme proménné jeji obsah.

4.1.4.2

: | war - Variables 7 4

Marme: | E |

Initial value: | ] |

Data type:

(®) Integer -327567..32767
() Floating point 48bit

Life time:
) Local
(®) Global

() Object
Link variables by name

04 Cancel

Obrazek 149: Variables

List

Element List slouzi ke ¢teni dat ze souboru, nebo zapisovani dat do souboru. Do listu Ize pridavat
hodnoty (ptikaz Append), odebirat hodnoty (pfikaz Delete), nebo ménit jim poradi (pfikaz Exchange).
MUZeme jej parametrizovat:

Name — ndzev listu. Pozor, neni myslen list v programu Excel (ktery umi s.CSV soubory
pracovat, ve skutecnosti se jedna o seznam)

Maximum Size — |ze nastavit maximalni pocet zadanych hodnot v listu. Tato velikost se neméni
prikazy typu Append, Delete, Exchange.

Initial size — hodnota, skolika zadanymi uUdaji je list inicializovan. VétSinou zacindme
s prazdnym a zapisujeme do né;j.

List of initial values — pokud nezaciname s prazdnym listem, miZeme zde nadefinovat
inicializa¢ni hodnoty.

Load from .CSV file — zde vybirdme .CSV soubor, ktery chceme nacitat a poradi sloupce, se
kterym chceme pracovat.

Save to .CSV file - nastavujeme .CSV soubor, do kterého se hodnoty budou zapisovat, do jakého
sloupce (jeho poradi) a jakym zplisobem budou data v .CSV souboru oddélena (budeme
pouzivat stfednik ,,;“).

Data type — volime, zda hodnoty budou typu Integer, nebo floating point.

List data life time — definujeme, zda je element sloZzen z globdlnich, nebo lokalnich
proménnych. Pro velké listy (s velikosti prfes 100 hodnot) se doporucuje pouzivat globalni,
protoZe jim je vyhrazeno vice paméti.
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Vstupy a vystupy elementu List

e Vstup S —hodnota k zapsani do listu

e Vstup | — moZnost zadat index k hodnoté zapisované do listu pfifazenim ,=“ a poZzadované
hodnoty indexu

e Vystup R— ¢teni hodnot z listu

e Vystup | — ¢teni poctu hodnot/sloupct, moznost napt. zkontrolovat, jak se zapisuji dalsi
hodnoty a méni se pocet zapsanych hodnot listu.

list | Mame: it |
. Maximum size | 100 |
Initial size: | ] |
Initial value list:
o
Append
Set all
Insert
Delete
Load from .CSV file:
| | ~ Browse. ..
[ ]Read from €5V list memary { see also menu "File [ Load list . csv memory™ )
Save to .CSY file
| | 1 & | | Browse. ..
[ ]wirite to CSV list memary { see also menu “File / Store list .cav memory™ )
Column separator: (8 Comma {,) () Semicolon {;) (JTab
List data type:
(®) Integer -32757..32767 () Floating point 48bit
List data life time:
() Local (@ Global () Object Lirk by name
List index life time:
(Local () Global () Object ()Process (8) Same as list data [ ]Link by name
Cancel

Obrdzek 150: List
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4.1.4.3 Constant

Element slouZi k nadefinovdni konstantni hodnoty. Element se pouziva k preddni konstanty proménné,
nebo jinym elementim, které s ni maji pracovat. Nastavuje se Data type (hodnota typu Integer, nebo
Floating point) a hodnota konstanty (Value).

CI - Constant ? X B
Data type:

(®) Integer -32767..32767
() Floating point 48bit

Value: | 0

Cancel

Obrdzek 151: Constant

4.1.5 Commands
Jedna se o nabidku elementd prikaz.

4.1.5.1 Assign, command elements

Elementd Assign command element je podle ikon v nastroji ROBO Pro vice, ale jedna se o jeden
element, ktery méni ikonu dle nastaveni pres pravé tlacitko mysi. Mezi elementy ,,Command” |ze tedy
prepinat pouze jejich nastavenim. Princip elementu je takovy, Ze se elementu nastavi, prikaz, ktery se
mad vykonat a na vystup vpravo se napoji ¢ast programu pro dalsi préci s jeho vystupem, napt. ulozeni
do proménné, nebo v pripadé Ze prikaz napf. nastavuje otacky CW, tak se na vystup napoji element
typu Input pro motor. Tim se motoru predaji parametry, podle kterych bude fungovat.

U elementu lze tedy zvolit jaky ptikaz vykondva, parametr hodnota (Value), kterd je mu pfirazena (v
ptipadé motoru pfikaz cw a hodnota napf. 8 — maximalni otdcky motoru). Pfikazy Append, Delete a
Exchange slouZi pro praci s listy. U element( je navic moZnost ve vlastnostech zapnout, jestli ma vstup
(Data input for command value). V takovém pfipadé pfibyde na levé strané elementu vstup a hodnota
(Value) se nezadava ve vlastnostech elementu, ale privadi se jako input zleva.
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Command element

Command;:

Append
Remowe
Swap

Reset
Distance
Synchronous

585 §E82E0CT

Obrdzek 152: Command element - ndznak vztahi mezi ikonami a prikazem

4.1.5.2 Text command

Element Text command se od predchozich lehce odlisuje. Tato odliSnost spociva v tom, Ze ptedchozi
,»Assign command elements” pracuji s ¢iselnymi hodnotami, zatimco Text command pracuje s textem
(stringem), ktery se predava ddle pres vystup vpravo.

U elementu Ize tedy zvolit Text, ktery se predava dale a v pfipadé Ciselnych hodnot je mozné nastavit,
zda se jednd o typ Integer, nebo Floatin point. U elementu je navic moZnost ve vlastnostech zapnout,
jestli ma vstup (Data input for command value). V takovém pripadé pribyde na levé strané elementu
vstup a text se nezadava ve vlastnostech elementu, ale pfivadi se jako input zleva.

116



Text element

Text © o Text:

| []Use data input

Data type:

(®) Integer -327567..32767
(") Floating point 43bit

Mote: If "Use value data input™is chedked,
[ you can insert a formatted number

using ££%. £% or similar in the text.
For valid floating point formats see help.

Cancel

Obrdzek 153: Text element

4.1.6 Branch, wait,...
Jednad se o nabidku elementd pro rozhodovani, nebo porovnavani.

4.1.6.1 Branch with data input

Element slouZi k zaddni podminky, kdy se vyhodnocuje vstupujici hodnota do elementu oproti
komparaéni hodnoté. V nastaveni mlzeme fici, jaka je komparacni hodnota a jaky se mezi hodnotami
pozaduje vztah (mensi, vétsi, rovno,...). Podle vyhodnoceni podminky se pak dal vykonava cast
procesu/programu na vystupu Y (Yes, podminka splnéna), nebo N (No, podminka nesplnéna).

Branch
Condition:
Input value | = e ICI
Data type:
(®) Integer -32767..32767
(") Floating point 48bit

Swap ¥ M branches

(®) Leave /N branches as they are
() Swap Y/ branches

Cancel

Obrazek 154: Branch with data input
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4.1.6.2 Compare

Element slouZi porovnani vstupu oproti komparaéni hodnoté. V nastaveni elementu mlzeme fici, jaka
je komparacni hodnota. Nasledné porovnanim vstupni hodnoty s komparacni hodnotou voli element
vhodny vystup (vstup < komparaéni hodnoté, vstup = komparacni hodnoté, vstup > komparacni
hodnota).

Obradzek 155: Compare

4.1.6.3 Compare — 2 inputs

Obrdzek 156: Compare - 2 inputs

Element je modifikaci predchoziho elementu ,,Compare”. Slouzi k porovnani 2 vstup( oproti sobé.
Porovnanim vstupnich hodnot voli element vhodny vystup (vstup < komparacni hodnoté, vstup =
komparacéni hodnoté, vstup > komparacni hodnota). Elementu se nic nenastavuje pres pravé tlacitko
mysi.

4.1.6.4 Wait for...

Elementd Wait for je podle ikon v ndstroji ROBO Pro vice, ale jedna se o jeden element, ktery méni
ikonu dle nastaveni pres pravé tladitko mysi. Mezi elementy ,,Wait for” Ize tedy pfepinat pouze jejich
nastavenim. Princip elementu je takovy, Ze vykonavani programu se na elementu pozastavi do té doby,
dokud na boc¢nim vstupu elementu nenastane pozadovana zména (podle typu elementu), viz obr.
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1
= Y Wait for
I

1
4N
T
1 v ®0 > 1(rising ;

-ﬁ /;jl-m{rauingi

| (Jo-=1lorl-»0
L
] I [ ]Detect changes when inactive

. Cancel
I

Obrdzek 157: Wait for

4.1.6.5 Pulse counter

Element Pulse counter je specidlnim typem predchoziho elementu Wait for. Princip elementu je
takovy, Ze vykondvani programu se na elementu pozastavi do té doby, dokud na bolnim vstupu
elementu neprobéhne poZadovany pocet pulsl. V nastaveni elementu se nastavuje pozadovany pocet
pulst (Number of pulses) a typ puls(, které se maji zapocitavat (Pulse type), tedy zda se pocita pouze
pulz (zména) 0 — 1, 1 — 0. nebo jakakoliv zména.

Pulse co...

10
| Mumber of pulses:

|

Pulse type:

()0 -= 1 {rising )
(J1-=0/(faling)
®0->1or1-=0

Cancel

Obrdzek 158: Pulse counter

4.1.7 Inputs, outputs

Jednd se o nabidku elementl slouZicich jako vstupy (Inputs), nebo vystupy (Outputs). Na oknech
k nastaveni vstupd/vystupl je vidét, Ze se vidy otevie stejné okno, pokazdé jen s jinou (elementu
odpovidajici) zalozkou. VloZime-li tedy néjaky element typu Input/output, jsme schopni jej pfepnout
na jiny. Tim se nam zméni i zobrazeni elementu.

4.1.7.1  Universal input

Element, ktery slouZi jako univerzalni vstup. Lze mu nastavit pomoci Sensor type, zda se jedna o spinac,
NTC rezistor, fototranzistor, nebo opticky barevny senzor. Ostatni moZnosti nejsou u nasi stavebnice
dostupné (hardwarové). U univerzdlnich vstupll Ize nastavit na jakém vstupu fidici jednotky je
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odpovidajici komponenta (11 — I18). Hodnoty odectené z dané komponenty jsou pak odesilany na vystup
elementu.

L F

Universal Counter Motor Panmel  TXT/TX Display Camera IR Time  Mic

11
EM4
T — de:
IF1 niversal input: Input mode:
11
11
M2

| @i O Opwv OV
@_. Oz O @®Dsk (Oask
EM1 | 1z OIr () Ultrasonic
® I
E Sensor type:

Pushbutton switch

Phototransistor
Reed switch
MNTC resistor
In|Photoresistor
Trail sensor
HDistance sensor
Color sensor

Connection

(®) Local: only when function is entered
() static: always bound

(") Object: when object is created

Let ROBQ Pro dedide

oK Cancel

Obrazek 159: Universal input

4.1.7.2 Motor output

Element, ktery slouZi jako vystup pro XS motory a mini motory, popf. lze zménit na vystup pro
svételnou komponentu (LED, Zarovka), nebo selenoidovy ventil. Podle zvolené moznosti se zméni i
obrdzek elementu v ROBO Pro. Ostatni moZnosti nejsou s nasi stavebnici dostupné (hardwarové).
Elementu se pak jesté nastavuje, na ktery vystup typu M je komponenta pfivedena, tedy M1 — M4.
Vystupu se z leva predavaji parametry, tedy napf. v pfipadé motoru smér otacek (cw, cww) a rychlost
otacek (1 - 8).

120



M1 | Motor output
IF1

Motor output: Resolution

@M1 (®) 5 steps
Om2 () 512 steps
(im3
CIm4
Interface [ Extension
IF1 w

Solenoid valve
Electromagnet
. |Buzzer

Obrdzek 160: Motor output

4.1.7.3 Lamp output

Element, ktery slouZi jako vystup pro XS motory a mini motory, popf. lze zménit na vystup pro
svételnou komponentu (LED, Zarovka), nebo selenoidovy ventil. Podle zvolené moZnosti se zméni i
obrazek elementu v ROBO Pro. Ostatni mozZnosti nejsou s nasi stavebnici dostupné (hardwarové).
Elementu se pak jesté nastavuje, na ktery vystup typu O je komponenta pfivedena, tedy 01 — 08 +
zem. Vystupu se z leva predavaji parametry, tedy napf. v pripadé svételného elementu zapnuti/vypnuti
(on/off) a intenzita sviceni (1- 8).

: - O1 Lamp out...
IF1

Lamp output: Resolution

@01 (o5 (@8 steps
o2 (Oos () 512 stepe
o3 (o7

o4 (os

Interface / Extension

IF1 w

Image:

Lamp w
Mator

Solenoid valve
Electromagret
Buzzer

Obrdzek 161: Lamp output
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4.1.7.4  Panel Input

Element slouZi jako vstup. Pokud je nékde v programu pouzité napf. tlacitko v panelu (viz pfikaz na
pojezd mezi dvéma pevnymi body), tak v elementu Panel Input na zaloZce pane se voli, ktery element
na néj je navazany a jeho hodnotu/hodnoty posila dale na svij vystup.

Panel |_
Input

Universal Counter Motor Panel  TxT/TX Display Camera IR Time  Mic

Select a button or slider from panel;

Interface [ Extension

IF1 ~

Connection

(®) Local: only when function is entered
() static: always bound

() Object: when object is created

Let ROBC Pro decide

Cancel

Obrdzek 162. Panel input

4.1.7.5 Panel display

Elementu se pfedava hodnota/parametr a déle je jim prfedavana tato hodnota elementu pouzitého
napr. na Text displeji. Pokud tedy je nékde v programu pouZity napf. element Text display, ktery ma
zobrazovat nap. néjakou hodnotu, tak zde se voli, na jaky Text display budou data predavana.
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Panel display

_.\ - Panel
Display

Panel  TXT/TX Display
Select a display or meter from panel:

Cancel

Obrazek 163: Panel display

4.1.7.6  Camera input
Element Cte data z kamery a pfeddva je ddle programu pro dalsi zpracovani.

Camera|
Input

Universal Counter Motor Panel  TXT/TX Display Camera [R Time  Mic

Select a camera sensor field

EIE‘I' Main program
M2 Frame Count

Interface f Extension

IF1

Connection

(®) Local: only when function is entered
(") Static: always bound

() Object: when object is created

Let ROBO Pro decide

Cancel

Obrdzek 164: Camera input
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4.1.8 Operators

Elementl Operators je podle ikon v nastroji ROBO Pro vice, ale jedna se o jeden element, ktery méni
ikonu dle nastaveni pres pravé tlacitko mysi. Mezi elementy , Operators” Ize tedy pfepinat pouze jejich
nastavenim. Princip elementu je takovy, Ze se vstupy provede takovou operaci, jakd je v nastaveni
elementu zvolena, viz obr. V nastaveni lze tedy vyprat typ operace, kterou mda element se vstupy
provést (secist, odecist, porovnat, logické and, logické or, ...), Ize nastavit pocet vstupl operatoru
(Number of inputs, standardné je nastaveno na 2 vstupy), Data type (zda je hodnota typu integer, nebo
floating point) a life time, tedy zda se jedna o lokalni, nebo globalni element.

- = ds. L Operator ? >
_ + : - + Operation:
E @ +(add) O and (logical and )
.. . . .| O-(subtract) O or (logical or )
= = < - | O=(multiply ) (O not (logical not )
- S | O (divide ) () AND {bit and)
N S T T O (equal) (CJOR (bit or)
| O=>(notequal) (ONOT (bit invert)
O . . . .| O <==essor equal) () XOR (exdusive or)
() < (less) () SHL (bit shift l=ft)
() == (greater or equal) () SHR (bit shift right)
" % © T T (O = (greater) () AsR (arith. shift right)

= © o+ | MNumber of inputs:

2 R

fl o Data type:
_ - - - - | (@Integer -32767..32757
(O Floating paint 48bit

Life time:

n I Let ROBO Pro dedide
- d . . | @Loal

() Global

(") Object

Advanced options:

[Jon't chedk for overflows

- Cancel

L]

Obrdzek 165: Operators

4.2 Operating elements

Sekce obsahujici elementy pro tvorbu softwarovych ovladacich prvkd a zobrazovacich prvkil. Lze je
pouzivat jak pfimo v procesu/programu na zélozce ,Function”, tak na zalozce ,Panel” v prostfedi ROBO
Pro.

4.2.1 Displays
Jedna se o nabidku softwarovych zobrazovacich element.

4.2.1.1 Meter

Element slouZi k zobrazeni hodnoty formou rucickového ukazatele. Lze mu nastavit Nazev, barvu
pozadi, minimalni hodnotu (na jaké hodnoté rucic¢ka zac¢ina), maximalni hodnotu (na jaké maximalni
hodnoté rucicka muze koncit), maly krok a velky krok, viz nasledujici obrazek. Element se opét musi
propojit s elementem Panel display, ze kterého cerpa udaje k zobrazeni.
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ID / Mame: | |

Background color: I— Edit. ..

Minimum value: | ] | =

Maximum value: | 100 | =

Short tick step: | 2 | =

Long tick step: | 10 | =
Mote: The ID f Mame™ field is used to
access the meter from the program,

Cancel

Obrdzek 166: Meter

Napt. pro motor, ktery ma maximalni otacky rychlosti 8 a nastavuje se po 1, by to mohlo byt:

e  Minimum value=0
e  Maximum value =8
e Short tick step=0
e lLong tick step =1

\ Meter -

Meter
ID / Mame: | |
Background color: I— Edit...
Minimurm value: | 0 | =
Maximum value: | 8 | =
Short tick step: | 0 | =
Long tick step: | 1 | =

Mote: The "ID f Mame” field is used to

access the meter from the program.

Cancel

Obrdzek 167: Meter s nastavenim pro XS motor
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4.2.1.2 Textdisplay
Element slouZi k zobrazeni hodnoty formou textového informacniho pole. Lze mu nastavit:

Nazev — nazev elementu

Text - text ktery se zobrazuje v Text display)

Digits/columns — pocet pozic grafického elementu. Potfeba vidy vyzkouset, aby se hodnoty
zobrazovaly celé.

Lines — pocet radkul pole.

Background color — barva pozadi pole

Text color — barva textu v poli.

Barvu pozadi i textu Ize nastavit libovolnou, v nabidce jsou 4 preddefinované moznosti (Sedé, cervené,
zelené a modré grafické pole), viz obr. Element se opét musi propojit s elementem Panel display, ze
kterého Cerpa udaje k zobrazeni.

TR
|

- ID fMame:

Digits / columns: | 10

Lines: | 1 | -

Background color: - Edit...
Text color: Edit...

Mote: The "ID / Name"™ field is used to
access the display from the program.

Cancel

Obrazek 168: Text display

4.2.1.3 Display lamp

Element funguje podobné jako napf. kontrolni Zarovka/LED. Pfi pfedani informace elementu Display
lamp se zméni jeho barva, nebo blikne poZadovanou barvu. Lze vybirat ze 3 velikosti a ¢
preddefinovanych barev. Velikost je pevné dand nabidkou, barvu lze ale nasledné ve vlastnostech
elementu zménit na jakoukoliv. Lze mu nastavit:

Nazev — nazev elementu

Color — barvu, na kterou se ma prepinat

Initialy on — nastaveni, zda ma byt barva inicializovana pfi startu programu, nebo az pfi
predani informace za béhu programu.

Element se opét musi propojit s elementem Panel display, ze kterého Cerpa udaje k zobrazeni.
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Display Lamp

ID / Mame: | | amp|
Color: - Edit...

Initially on:

Mote: The "ID f Mame™ field is used to
access the lamp from an input element.

Cancel

e

Obrazek 169: Display lamp

4.2.2 Control elements
Jedna se o nabidku softwarovych ovladacich elementd.

4.2.2.1 Button
Element slouZi k ovladani programu formou tladitka. Velikost ovladaciho tlacitka je pevné dana, z barev
je na vybér (Sed3, cervena, zelend, modrad), ale v nastaveni prvku lze zvolit libovolnou barvu.

Elementu Ize nastavit Nazev, barvu tlacitka, barvu textu a zvolit, zda ma fungovat jako prepinac
(standardné se chova jako spinac), a v pfipadé prepinace, zda ma mit vychozi stav ,stisknuto”. Element
se pak propoji bud's pozadovanym outputem, nebo proménnou, ktera se pouziva v procesu/programu.

Button

Button
Button © - | Button text:
.. . . . . . | Button colar: - Edit...
Button B - [ .
-« . .« . . . | Pushbutton switch: [ ]

Button <+ -+ Initially pressed:
MNote: The "Button text” field is used to
access the button from an input element.

Cancel

godt

Obrdzek 170: Button
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4.2.2.2  Slider
Element slouzi k ovlddani komponent formou posuvniku a je mozné volit mezi vertikdlnim a
horizontalnim provedenim.

Lze mu nastavit Ndzev, barvu, minimalni hodnotu, maximalni hodnotu a poc¢ate¢ni hodnotu. Napft. pro
XS motor by mohla byt minimalni hodnota 0, maximalni 8 a pocatecni 0. Slider by se tak pouzival pro
ovladani otdcek motoru s mozZnosti Uplného vypnuti motoru. Element se pak propoji bud
s pozadovanym outputem, nebo proménnou, ktera se pouziva v procesu/programu.

l Slider ? %

D /Name: | T |
Slider color: Y et
Minimum value: | 0 IE
Maximum value: | 100 IE
Initial value: |0 IE

Mote: The "ID f Mame™ field is used to
access the slider from an input element.

Cancel

Obrdzek 171: Slider

4.2.3 Camera viewer

Element slouZi k zobrazeni dat z USB kamery. Pfi pouZivani kamery tak zobrazuje obraz, ktery kamera
snima. Po aktivaci kamery zobrazuje obraz, ktery kamera snima. V nastaveni Camera lze nastavit i
pouzivani jiné kamery, napf. webkamery v notebooku.

Obrdzek 172: Camera viewer
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4.3 Camera panel —Sensor fields

Sekce obsahujici elementy pro praci s obrazem snimanym kamerou. Neni potfeba vyuZivat pouze
kameru ze stavebnice pfipojenou do fidici jednotky, je mozné poutzit jakoukolivkameru — napf. kameru
notebooku. S elementy se pracuje na zaloZzce Camera, kde se elementy nabizi v nabidce. Elementy lze
v jednom programu libovolné kombinovat a mohou se prekryvat.

4.3.1.1  Color detector

Element Color detector slouzi k vyhodnocovani barev v oznacené ¢asti kamerou snimaného prostredi.
S nasnimanymi hodnotami se pak pracuje v programu, kde je lze zobrazit, ulozit do proménné apod.,
viz pfedchozi elementy jako outputy, inputy, ... Velikost a misto vyhodnocované ¢asti obrazu se voli
nakreslenim obdélniku elementu Color mysi. Lze nastavit pouze ndazev.

Color field

Color | Used in input element

MNote:
The sensor field size and shape can be changed using the Drawing [Edit menu.

Cancel

Obrazek 173: Color detector

Camera input pak vraci hodnoty viz obr., se kterymi Ize dale pracovat v ramci
procesu/programu/podprogramu. Jednd se o hodnoty jednotlivych zakladnich barev v ramci
snimaného obrazu.
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Universal Counter Motor Panel  TXT/TX Display Time  Mic
Select a camera sensar field
EIE‘I' Main program

L3 Frame Count
Color BW
il Color R
Color G
L.l Color B

Interface f Extension

IF1 ~

Connection
(®) Local: only when function is entered
() static: always bound

() Object: when object is created
Let ROBO Pro decide

Cancel

Obrdzek 174: Color detector — parametry pro pouZiti v Camera input

4.3.1.2 Movement detector (Change)

Element Movement detector slouzi k vyhodnocovani zmén v kamerou snimaném prostredi, viz napf.
vyuziti v praktickém prikladu ,, Alarm“. K vyhodnocovdni zmén v oznacené ¢asti kamerou snimaného
prostiedi se provadi hlidanim zmén v kontrastu. S nasnimanymi hodnotami se pak pracuje v programu,
kde je Ize zobrazit, uloZit do proménné apod., viz pfedchozi elementy jako outputy, inputy, ... Velikost
a misto vyhodnocované ¢asti obrazu se voli nakreslenim ¢tverce elementu Change mysi. Lze nastavit
nazev, citlivost na kontrast a oblast.
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Change detector

Mame fchange| Used in input element

Change contrast [%&] 100 = black to white
Change area [%a] 100 = full sensor area

Mote:

The sensor field size and shape can be changed using the Drawing /Edit menu.

Cancel

Obrdzek 175: Movement detector (Change)

Camera input pak vraci hodnoty viz obr., se kterymi Ize dale pracovat v ramci

procesu/programu/podprogramu. Change C hlidd zménu snimaného obrazu v ramci zadanych %,
Change A hlida jakoukoliv zménu.

Universal Counter Motor Panel TXT/TX Display Camera [R Time  Mic

Select a camera sensor field

‘|' Main program
023 Frame Count
i
{F| change A

=8

Interface [ Extension

IFi ~

Connection

(®) Local: only when function is entered
() Static: always bound

() Object: when object is created

Let ROBO Pro decide

Cancel

Obrdzek 176Line finder — parametry pro pouZiti v Camera input
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4.3.1.3

Line finder

Element Line finder slouZi k vyhledavani krivky, resp. Trasy (napf. u robota jezdiciho podle kfivky na
zemi). Lze nastavit:

Name — nazev
Sekce Line detection

o Minimum width — minimalni sitka k¥ivky
o Maximum width— maximalni Sitka krivky

o Minimum contrast — minimalni kontrast kfivky proti podkladu, na kterém je

namalovana
o Number of results — maximalni pocet kfivek
o White on black — detekce svétlych kfivek na tmavém podkladu
o Color detection:

= Black/White — rychlé vyhodnoceni kfivky, napt. ¢erna krivka na bilém papiru
= Color — stfredné rychlé vyhodnoceni ktivky, napf. barevna kfivka, nebo

barevny podklad

=  Precision color — pomalé vyhodnoceni, barevna kfivka na bilém papiru

o Position and width detection precision (rychlost a pfesnost detekce):
= Fast—rychlé, 10% chybovost
= Medium — stfedni, chybovost v ramci 2 pixel
=  Slow — pomald, chybovost v ramci 1 pixelu

Result coordinates (nastaveni hodnot pro vyhodnocovani, stfed je uprostied kfivky)

=  Minimum value — minimalni hodnota, hodnota vilevo
=  Maximum value — maximalni hodnota, hodnota vpravo
= Axis tick — rozdéleni na Useky

Line finder

Mame Used in input element

Line detection:

Minimum width In result coordinates

Maximum width In result coordinates
Minimum contrast [%%] 100 = black on white

Mumber of results

Detect up to 5 lines (for branches)
White an black

Detect bright line on dark background

Color detection (® Black / White Fast; black lines one white paper
and automatic (O Color Medium; colored lines or colored paper
white balance (O predision color Slow; colored lines on white paper

Position and Fast; 10% error
width detection (®) Fine Medium; 2 pixels error

predision Slow; 1 pixel error

Result coordinates:

Mimimum value

Position value at start point

Maximum value

Position value at end point

Axis tick

Position axis tick stepping

Motes
Multiple lines are reported left to right.

The sensor field size and shape can be changed using the Drawing /Edit menu.

Cancel

Save snapshot Show focus helper

Obrdzek 177: Line finder
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Camera input pak vraci hodnoty viz obr., se kterymi Ize dale pracovat v ramci
procesu/programu/podprogramu.

Universal Counter Motor Panel TXT/T¥ Display Camera [R Time  Mic

select a camera senszor field

B

----- 023 Frame Count
Line 1Pos
Line 1 Quality
Line 1 Width
Line 1 Red
Line 1 Green
Line 1 Blue
Line 1B/ W

Interface / Extension

IF1 w

Connection

{®) Local: only when function is entered
() Static: always bound

i) Object: when object is created

Let ROBO Pro dedide

(0]4 Cancel

Obrdzek 178: Line finder — parametry pro pouZiti v Camera input

4.3.1.4  Ball finder

Element Ball finder slouzi k vyhodnoceni, zda je v zorném poli kamery micek a pokud ano, tak jaké ma
souradnice X, Y, kontrast a rozmér. Velikost a misto vyhodnocované casti obrazu se voli nakreslenim
obdélniku elementu Ball finder mysi. Lze nastavit:

e Name — nazev

e Sekce Ball detection

(0]

O
O
O

Minimum color contrast — minimalni kontrast objektu, aby byl detekovan

Minimum size — minimalni velikost objektu, aby byl detekovan

Maximum size — maximalni velikost objektu, aby byl detekovan

Exclusion area — oblast, ktera se ma vyloucit ve vyhodnocovani. Vytvari se elementem
Exclude. Takovych oblasti mlze byt pouZito vice. Pokud chceme, aby bylo
z vyhledavani objektu vylouceno vice oblasti, musi byt tyto oblasti pojmenovany
stejné.

e Sekce Result coordinates

o

O O O O ©

X minimum — maximalni rozsah v ose X doleva (leva hrana vloZzeného pole)

X maximum — maximalni rozsah v ose X doprava (prava hrana vloZzeného pole)
X grid tick — hustota mtizky v ose X

Y minimum — hodnota v dolni hrané vloZzeného pole v ose X

Y maximum — maximalni hodnota v ose Y (horni hrana vlozeného pole)

Y grid tick — hustota mfizky v ose Y
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Circle/Ball finder

Mame Used in input element

Ball detection:

Minimum color contrast |25 [%%] 100 = full bright color on gray

Minimum size | 12 In x-axis result coordinates

Maximum size | 120 In x-axis result coordinates

Exdusion area Name of exdusion object(s)

Result coordinates:

X minimum Left border x coordinate

X miaximum Right border x coordinate

¥ grid tick ¥ axis grid line spacing

¥ minimum | Bottom barder y coordinate

Y maximum 7l Top border v coordinate

Y grid tick | ¥ axis grid line spadng

Motes
¥ max is adjusted to a 1:1 x/y scaling.
The sensor field size and shape can be changed using the Drawing/Edit menu.

Cancel

Obrdzek 179: Ball finder

Camera input pak vraci hodnoty viz obr., se kterymi Ize dale pracovat v ramci
procesu/programu/podprogramu. Tedy pozice v osach X a Y, primér (R) a kontrast objektu oproti
pozadi (Q).
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Universal Counter Motor  Panel

Select a camera sensor field

==t Main program
----- 1123 Frame Count
-1 Ball X

| Ball v

Interface [ Extension

IF1 w

Connection
(®) Local: only when function is entered
i) Static: always bound

() Object: when objectis created
Let ROBO Pro dedde

Cancel

Obrdzek 180: Ball finder — parametry pro pouZiti v Camera input

4.3.1.5 Exclude
Element Exclude slouZi k vyznaceni oblasti obrazu, které nemaji byt vyhodnocovany pfi pouziti Ball
finderu. Velikost a misto vyhodnocované casti obrazu se voli nakreslenim ctverce elementu Exclude

mysi. Lze nastavit pouze nazev. Pokud se pouZije vice takovych elementl a maji se vztahovat vSechny
k jednomu Ball finderu, musi mist stejny nazvy.

Color field

Mame |m | Used in input element

MNote:
The sensor field size and shape can be changed using the Drawing/Edit menu.

Carce

Obrdzek 181: Exclude
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4.4 TXT/TX display

Sekce obsahujici elementy pro tvorbu softwarovych ovladacich prvk( a zobrazovacich prvk(, které se
zobrazuji na dotykovém displeji Fidici jednotky. Lze je pouzivat na zdlozce TXT/TX Display, kterd
prezentuje displej fidici jednotky.

4.4.1 Displays — Text display
Element je obdobou Text displeje ze sekce Operating elements. Jediny rozdil je, Ze tento element
neslouzi k zobrazeni na monitoru pocitace, ale na displeji fidici jednotky. Lze mu nastavit:

e Ndazev — nazev elementu.

e Text - text ktery se zobrazuje v Text display).

e Digits/columns — pocet pozic grafického elementu. Potfeba vzdy vyzkouset, aby se hodnoty
zobrazovaly celé.

e Lines — pocet radkul pole.

Element se opét musi propojit s elementem Panel display, ze kterého Cerpa udaje k zobrazeni.

I m Text display
1D / Name: |
Text: ¥= 0

Mote: The “ID f Mame"™ field is used to
access the display from the program.

| (04 | Cancel

Obrdzek 182: Text display pro zobrazeni na displejii fidici jednotky

4.4.2 Control elements — Button
Element je obdobou elementu Button ze sekce Operating elements. SlouZi k ovladani programu
formou tlacitka. Velikost ovladaciho tlacitka je pevné dana.

Elementu Ize nastavit Nazev, barvu tlacitka, barvu textu a zvolit, zda ma fungovat jako prepinac
(standardné se chova jako spinac), a v ptipadé prepinace zda ma mit vychozi stav ,stisknuto®. Tlacitko
je navic pomyslIné rozdéleno na levou a pravou ¢ast. Lze tedy nastavit, co se stane pfi stisknuti tlacitka
v levé Casti a co v pravé ¢asti — proto Ize nastavovat Left button value a Right button value. Element se
pak propoji bud s pozadovanym inputem, nebo proménnou, kterd se pouZiva v procesu/programu.
Pokud se ma tlacitko pouZzivat bez tohoto pomysiného rozdéleni, tak nejlepSim rfeSenim je zadat pro
levou i pravou stranu stejnou hodnotu do polic¢ka Raight button value.
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Button

Button text: | EE |

Selection order: | 1 | =

Pushbutton switch: L]

Initially up (0):
Initially right down:

Initially left down:

Left button value: |1 |

Right button value: |1 |

Mote 1: The "Button text” field is used to
access the button from an input element.

Mote 2: Display buttons can be pressed
using the left or right button on the interface.
The input value is 1 if the right button is used

and -1if the left button is used.

Cancel

Obrazek 183: Control elements - Button

4.4.3 Control elements —sliders
Element je obdobou elementu Slider ze sekce Operating element. Slouzi k ovladdni komponent formou
posuvniku a je mozné volit mezi vertikdlnim a horizontalnim provedenim.

Lze mu nastavit Nazev, barvu, minimalni hodnotu, maximalni hodnotu a pocate¢ni hodnotu. Napf. pro
XS motor by mohla byt minimalni hodnota 0, maximalni 8 a pocatecni 0. Slider by se tak pouzival pro
ovladani otdcek motoru s mozZnosti Uplného vypnuti motoru. Element se pak propoji bud
s pozadovanym inputem, nebo proménnou, kterd se pouziva v procesu/programu.

Minimum value:

Mote: The “ID f Mame™ field is used to
access the slider from an input element.

oK Cancel

Obrdzek 184: Control elements — Slider
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Tento dokument byl vytvoren za podpory interniho grantu Zapadoceské univerzity, Cislo projektu
SGS-2018-031, s ndazvem ,,Optimalizace parametr( udrzitelného vyrobniho systému®”.
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