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1. Facile da Montare
I suo ROBONOVA-1 ¢ stato progettato per un assemblaggio facile in 6-8 ore utilizzando solamente un cacciavite.

2. Servo Motori

Servo motori progettati esclusivamente per operazioni robot

Questo uomo-meccanico completamente articolato, alto 12", € controllato da 16 potenti servo motori digitali HSR-8498HB costruiti
specificamente per ROBONOVA-1 dalla Hitec. Questi servo motori fatti su misura sono caratterizzati da un “set di perni” di chiusura
delle servo-braccia per un facile montaggio, una protezione per il sovra-voltaggio della corrente, treni di gomme in Carbonite super-
forte e una tecnologia “feedback” per una programmazione semplificata.

3. Pannelli di Controllo, MR-C3024

Panello Micom con Interfaccia Flessibile

Il pannello di controllo ¢ il cuore di ROBONOVA-1. Assicurato al retro del robot sotto una resistente protezione di plastica, il pannello
di controllo puo operare fino a 24 servo motori e 16 moduli accessori. Periferiche opzionali includeranno eventualmente giroscopi,
sensori d'accelerazione, moduli di sintesi di linguaggio e periferiche operative come controllori Bluetooth e trasmittenti e riceventi
R/C.

Questa sofisticata e flessibile interfaccia permette all'utilizzatore di personalizzare ROBONOVA-1 fino ad ottenere il robot dei suoi
sogni. La microprogrammazione (firmware) pud essere aggiornata automaticamente connettendosi con un PC.

4. Struttura Metallica

Gli originali supporti dorati in metallo anodizzato dei servi hanno la funzione di un forte ma leggero esoscheletro. ROBONOVA-1
dispone inoltre di componenti di protezione del corpo in plastica duratura che proteggono il pannello di controllo e la batteria da un
eventuale danneggiamento.

5. Batteria e Caricatore

ROBONOVA-1 ¢ alimentato da una batteria ricaricabile NiMH a cella 5 rispettosa dell'ambiente che assicura un tempo d'operazione
di un'ora. Il caricatore incluso D/C a D/C (corrente continua) disponde di un circuito di protezione che aiuta a prevenire incidenti di
caricamento della batteria.

6. La Chiave - “Easy To Operate” (“Facile da Far Operare”)

Con ROBONOVA-1 , Programmazione Robot Facile, gli utenti di questo eccitante pacchetto robot hanno I'opportunita di imparare la
tecnologia robotica di prima mano. La programmazione €& facile con i programmi forniti RoboScript e RoboBasic grazie al cavo di
interfaccia PC incluso.

1) RoboScript & RoboRemocon

i principianti della tecnologia di programmazione robot gradiranno I'utilizzo del software di programmazione fornito RoboScript.
Senza conoscere assolutamente alcun linguaggio di programmazione, gli utenti possono creare sottoprogrammi operativi con un
semplice “click del mouse”. Usate il programma RoboRemocon per controllare il vostro ROBONOVA-1 con i dati operativi creati con
RoboScript.

2) RoboBasic

RoboBasic € uno strumento di programmazione basato sul linguaggio di programmazione BASIC ed é fornito per gli utenti piu
avanzati.

Contenendo comandi specifici per semplici operazioni del robot, RoboBasic pud anche essere usato in congiunzione con
RoboScript per aumentare le performance del pannello di controllo Micom fornito.

3) HMI (Interfaccia Multi-protocollo Hitec)

- Aggiornamento di microprogrammazione (firmware) & vari settaggi connettendosi con il connettore del servo motore

- Impostazioni dei parametri (2 tipi di Gain, banda Morta, ecc.) e cambio del valore d'impostazione durante I'operazione
- Compatibile con PWM (Modulazione d'Ampiezza d'ilmpulso) utilizzato nell'attuale controllo radio

- Controllare un massimo di 128pcs di servo motori con l'interfaccia seriale a catena Daisy e un PC

- In grado di avere un feedback per il voltaggio, la corrente e la posizione usando I'HMI

4) Funzione Prendi & Usa (Catch & Play)

Tecnica di Programmazione Facile

La maniera piu facile per programmare ROBONOVA-1 & utilizzando la funzione “Catch & Play”. Usando RoboScript o RoboBasic,
semplicemente muovete il robot in una posizione qualsiasi e ciccate sul mouse per “catturare” quella posizione. Muovete il robot in
un'altra posizione e ripetete il procedimento.

Il programma a questo punto collega queste posizioni “catturate” e una volta attivato trasmette in maniera armonica i movimenti del
robot attraverso queste posizioni programmate.
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- questo manuale contiene una spiegazione dei componenti di ROBONOVA-1 e il loro assemblaggio, il robo-regolatore MR-C3024 e

il programma usato per programmare il robot.

- si prega di leggere accuratamente questo manuale e di fare attenzione alle funzioni e all'utilizzo dei prodotti. Questo manuale &
anche fornito in formato file PDF sul CD cosicché possa essere salvata una copia su hard-disk o stampata, nel caso sia richiesto.
- Le specifiche possono essere cambiate senza ntifica per migliorare la prestazione del prodotto o per altre ragioni. Controllare
I'homepage di Hitec per gli aggiornamenti piu recenti, (http://www.hitecrobotics.com)

Precauzioni di Sicurezza
Le precauzioni sono divise in due categorie, Avvertimenti e Cautele, a seconda del loro rapporto di sicurezza.
Assicurarsi di leggere le note di Avvertimento e Cautela prima di tentare I'assemblaggio del kit.

A! PERICOLO: Applicato quando il rischio di Morte, ferite gravi, o la possibilita di un danno essenziale possano capitare se le
istruzioni non sono seguite.

A! AVVERTIMENTO: Applicato quando sia il danno dell'utente sia quello dell'equipaggiamento possono capitare se le istruzioni

non sono seguite.

A

I CAUTELA: Applicato quando vi sia pericolo di lesione o danno dell'equipaggiamento.1.

Note sull'assemblaggio e operazione
Questo manuale contiene informazioni sulla sicurezza per prevenire lesioni corporali o danni essenziali.

! Pericolo

- Prestare attenzione alle condizioni di sicurezza quando il robot sta operando.

- La prestazione e I'operazione non sono garantite dal momento che si tratta di un kit non assemblato e se
assemblato in maniera scorretta si pud incorrere in lesioni o danni.

- Assemblare il kit in un'area con ventilazione adeguata.

2. Gestione sicura della batteria

- questo kit contiene una batteria NiMh per la sorgente elettrica. La batteria NiMh & una batteria ricaricabile ad alto voltaggio e
richiede un attento impiego durante I'utilizzo, riposo e carica

- inserire il carica batteria in una sorgente AC e connetterlo al regolatore, la batteria & caricata attraverso il regolatore. Quando il
caricatore € connesso, il LED si accendera di rosso. Quando il ciclo di caricamento € completo, il LED del caricatore si accendera di
verde.

- Per caricare la batteria fuori dal regolatore, si richiede un cavo di carica opzionale (Parte numero 77102)

A ! Avvertimento
1) Gestione della batteria

- la batteria inclusa in questo kit ha una carica minima. Una batteria NiMH dev’essere conservata con un po’ di energia rimanente
della batteria.

- Se la batteria NiHM & completamente scarica e lasciata per un lungo tempo, la prestazione della batteria diminuira.

- la batteria dev'essere rimossa dal pannello o dal carica batterie quando non usata. Conservare la batteria in un luogo fresco e
asciutto.

A ! Avvertimento
2) Tempo di carica

- Sono richiesti all'incirca 70 minuti per una carica completa delle batterie. Questo tempo varia a seconda della potenza rimanente
della batteria.

- durante il caricamento non lasciare la batteria inosservata. Interrompere il processo di caricamento se la batteria diventa
esageratamente calda.

- un sovracaricamento puo risultare dannoso al pacchetto.

A ! Avvertimento

- Tenere lontano dalla portata dei bambini. Anche se il prodotto pud sembrare un giocattolo, potrebbe ferire un bambino se
lasciato incontrollato.

- Spegnere e scollegare la batteria immediatamente se capita un problema. Se il prodotto si rompe, o € esposto a liquidi,
fiamme, o calore, potrebbe capitare un incidente.

- Non disassemblare o modificare il caricatore della batteria o i cavi.

(la riparazione del cavo e fornita dal servizio clienti)

- Scollegare il caricatore della batteria quando non in uso.

- Non disassemblare o modificare mai i pannelli di circuito dei servo motori

- non usare in condizioni di calore, bagnato o freddo. Il kit consiste di componenti di precisione. Se esposto a condizioni
estreme potrebbero incorrere problemi.

Se assemblato in maniera scorretta, potrebbero capitare danni o lesioni.

- assicurarsi sempre che la spina del carica batterie sia al sicuro durante il caricamento. Rimuovere immediatamente
quando il processo di carica sia completo.

- per favore leggere attentamente il manuale. Fare attenzione alla direzione dei servo motori e dei supporti durante
I'assemblaggio. Se assemblati scorrettamente, disassemblare e riassemblare correttamente.

A ! Cautela
3) Maneggiamento della batteria
- Non disassemblare o modificare il connettore o I'impianto elettrico della batteria.
- Assicurarsi che nessun oggetto esterno entri in contatto con la spina del connettore e che non ci siano cavi scoperti esposti.
- Non sottoporre la batteria a estreme temperature o ad un ambiente umido. Conservare la batteria in un luogo fresco e asciutto.
- Tenere alla larga altre sorgenti conduttive durante il trasporto o lo stoccaggio.
- Se i cavi della batteria diventano logori o rovinati, sostituire il pacchetto della batteria.

! Cautela
A

- | servo motori inclusi nel kit richiedono una periodica manutenzione per mantenere una prestazione ottimale.

- una migliore prestazione si consegue utilizzando il robot su una superficie larga, liscia e piatta. Se la superficie € irregolare o
troppo piccola, il robot potrebbe cadere e un danno potrebbe verificarsi.

- non imbracciare il robot durante I'accensione o durante 'operazione.

- non spegnere il regolatore MR- C3024 durante I'aggiornamento della microprogrammazione (firmware). Il programma potrebbe
non riuscire o danneggiarsi (contattare il servizio riparazioni).

A ! Cautela
4) Primo soccorso e disposizione
- Nel caso che la batteria si danneggi e la spaccatura causi il contatto tra gli elettroliti e un’area di pelle o gli occhi, sciacquare I'area
colpita con acqua.
- Nel caso di contatto con gli occhi, consultare uno specialista il prima possibile.
- L'elettrolita della batteria € una sostanza tossica. Non & soltanto dannosa per il corpo umano ma potrebbe danneggiare anche la
casa e il mobilio.
- Se le batterie NiMH non mantengono pil la carica, gettarle negli appropriati raccoglitori o in accordo con le leggi e regole del
vostro paese.
- Non gettarle nell'inceneritore.




II. Note d'assemblaggio

ROBONOVA-| Elenco della parti

i

6PCS

75

4PCS

8PCS

&

2PCS

1PCS

1PCS

1PCS

<

1PCS

2PCS

2PCS

2PCS

2PCS

1EA

HR1B-0001

HR1B-0002

HR1B-0003

HR1B-0004

HR1B-0005

HR1B-0006

HR1B-0007

HR1B-0008

HR1B-0009

HR1B-0010

HR1B-0011

HR1B-0012

Tapped U Type Universal

Non-Tapped U Type Universal

Bracket Bracket 1-Type Universal Bracket H-Type Bracket Back Body Frame Front Body Frame Top Body Frame Bottom Body Frame ‘Shoulder Back Universal Bracket Shoulder Front Universal Bracket Hand Bracket Foot Bracket Controller
- F
B . -'?
ol
1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 2PCS 2PCS 1PCS 1PCS 1PACK 1EA 1EA 1EA
HR1C-0001 HR1C-0002 HR1C-0003 HR1C-0004 HR1C-0005 HR1C-0006 HR1C-0007 HR1C-0008 HR1C-0009 cD-ROM Interface Cable
(Top Hand) (Bottom Hand)
Front Body Cover Back Body Cover Goggle Cover Front Head Cover Back Head Cover Top Hand Cover Bottom Hand Cover Right Foot Cover Left Foot Cover 6.0V 5Cell ROBOBASIC & ROBONOVAA User | e 3024 Serial Interface Cable | 6V/1,000mAh / 100~240V

Il I D - ©
1PCS 3PCS 1PCS 3PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 1PCS 2PCS
HSR HSR: HSR-8498HB1L200 HSR-8498HB1L300 HSR. HSR. HSR-8498HB2L200 HSR-8498HB2L400 HSR-8498HB3R200 HSR-8498HB3L200 HSR-8498HB2R300 HSR-8498HB2L300
(Sticker No.1) (Sticker No.2) (Sticker No.3) (Sticker No.4) (Sticker No.5) (Sticker No.6) (Sticker No.7) (Sticker No.8) (Sticker No.9) (Sticker No.10) (Sticker No.11) (Sticker No.12)
Insert Bolt
-
i/ & ]
7 & bid & & ® | .
130 PCS 12PCS 6PCS 2PCS 40 PCS 12PCS 4PCS 4PCS 28 PCS 1PCS 8 PCS 28 PCS 2PCS
PH/T-2 2*4 NI PHIT-2 2*5NI PH/T-2 2*8 NI PHIT-2 2*26 BK PH/M 2*4 NI PH/M 2.6*4 NI PH/M 3*4 NI Support 3*5mm FW 6*2.2°0.5 NI HSR8498HA2 Cable Clamp Lug
Pan Head Tapping Screw Pan Head Tapping Screw Pan Head Tapping Screw Pan Head Tapping Screw Pan Head Screw Pan Head Screw Pan Head Screw Support Flat Washer Wheel Horn
*Altri viti e dati si possono anche comprare da un megozio di zona.
=
I " .
b J Differenza tra viti PH/M e PH/T.
1PCS 1PCS
* Gli accesson sopra sono inclusi nel servo HSR-8498HB Bincereg Batter/WislBrciectoy '
For MR-C3024 { -
-
PH/M (Machined Screw) PHIT (Tapping Screw)



2. Note su servo-motori e staffe

La custodia dei servo motori HSR-8498HB, gli squadretti, la lunghezza dei cavi, e la direzione dei cavi sono ottimizzati per
I'operazione e I'assemblaggio di ogni giunto. Controllare le immagini nel manuale.

- |l cablaggio del servo motore &€ composto da 3 cavi, 2 neri e 1 grigio. Non disassemblare il connettore dal cavo.

- Durante I'assemblaggio, rifarsi alle immagini allegate per orientarsi al meglio.

HSR-8498HB1 HSR-8498HB2 HSR-8498HB3

Sono inclusi nel kit 3 differenti tipi di custodie

Sono inclusi nel kit 3 cavi di lunghezza diversa

200mm

Orientazione destra “senza marchio CE”|Orientazione sinistra “con marchio CE”

Sono inclusi nel kit 3 diverse orientazioni dei cavi Il cavo del servo motore & composto da 1 filo grigio scuro (segnale) e 2 fili neri

i\
300mm ﬂ
B}

() (nero)

(+) (nero)

segnale (grigio scuro)

sinistra




- piazzamento del servo HSR-8498HB a seconda del numero di etichetta
(Tutti i servo motori HSR-8498HB sono numerati con etichette a seconda della custodia, lunghezza cavo e direzione per un
assemblaggio semplice.)

3. Strumenti necessari per I'assemblaggio

Cacciaviti d’alta qualita Philips (PH #1 e PH #2), pinzette, tronchesi e blocca viti.

>

|

Philips driver #1

ﬂ

Philips driver #2

Requisiti minimi di sistema del computer
- sistema Windows

- AMD o Pentium 300Mhz

- 60MB di spazio libero su hard-disk

- 128MB di RAM

4. Specifiche per HSR-8498

-- SPECIFICHE

- Interfaccia : Protocollo HMI, PWM

- voltaggio operativo: 6,0V*

- velocita massima: 0,20sec/60° a 6,0V

- Torsione di stallo: 10kg.cm (138,870z,in) a
6,0V

- angolo operativo: massimo 180°

- peso: 55g (1,940z)

- dimensione: 40 X 20 X 47mm

-- SPECIFICHE D’IMPULSO

- controllo impulso

neutrale : 1500psec, 0 - 180°: +/- 1100 -
1900pusec

- ciclo d’impulso: 12-26mSec (comune :
21mSec)
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La squadretta inattivo (“idler”) gira

Ill. Kit d’Assemblaggio
liberamente.

1. Adattamento del servo a squadretto

Quattro diversi tipi di servo a squadretto sono forniti con
'HSR-8498HB (due diversi “splined” e due diversi inattivi
[“idler").

Numeri sono stampati in rilievo sullo Squadretto a Ruota
Splined.

Idler Horn Splined Hom

Foto della squadretta idler rimosso.
Vengono usate una vite BH/T 2,6X6mm e ua
rondella piatta (2,8X7,6mm) per annettere lo
squadretta.

| numeri si possono trovare sullo squadrette splined vicino alla
vite

Le squadrette splined sono ideatw per un facile ed accurato

assemblaggio. | servo HSR-8498HB1 ha una montatura a

staffa di forma pentagonale.

Per annettere una staffa, svitare le tre viti
nel pentagono e attaccare la staffa con
quelle.

Foto del servo con le squadrette
splined rimosso. Viene usata una
vite BH/T 2,6X6mm per annettere
lo squadrette.
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2. Allacciamento di un supporto ad un servo. (2) Controllo della gamma di movimento
(1) Porre il supporto sopra le due squadrette con cura, il supporto pu6 essere piegato lievemente per adattarsi sopra le due Controllate la gamma di movimento muovendo i servi con la mano.
squadrette. Rifarsi alla sezione “controllo della gamma di spostamento” per I'effettiva gamma di ogni giunto.

Quando le viti sono attaccate il supporto si ripieghera nella forma.

16 Servo Edutainment Robot Box kit_Instruction Manual - Page 14 16 Servo Edutainment Robot Box kit_Instruction Manual - Page 15
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3. Assemblaggio delle gambe

(1) Assemblaggio del piede destro e del sinistro

Rimuovere le due viti nere dal davanti, e le due viti argentate da dietro del servo 2L400 (Parte # 8, piede destro) e del 2R400 (Parte

# 6, piede sinistro) dove si collegheranno al supporto del piede R1B-0012. Rimuovere la vite dalla squadretta frontale e dalla

squadretta inattivo del retro. Staccate queste squadrette dai servi. Notare le posizioni delle viti nere e argento dal momento che non

sono intercambiabili.

Servo No.8 Servo No.6
I ==

Attaccare un supporto R1B-0012 al servo 21400 (parte # 8) come mostrato in figura e re-inserite le quattro viti attraverso il foro nel
supporto. Riattaccate i servi a squadretto al servo,. Una volta finito il filo del servo deve essere in cime al servo.

Utilizzare gli stessi passaggi menzionati precedentemente per
assemblare il piede sinistro.

Quando completato, entrambi i piedi dovrebbero trovarsi come
nella figura.

Servo No.8

Servo No.6

16 Servo Edutainment Robot Box kit_Instruction Manual - Page 16
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(2) Assemblaggio del supporto coscia e caviglia. (4 parti)

Per sapere la differenza tra i due tipi di supporti, guardare immagine. | quattro supporti HR1B-0002 sul lato sinistro dellimmagine
non presentano fori . Gli otto supporti HR1B-0001 sul lato destro dell'immagine hanno quattro fori ognuno.

I ) HR1B-0002 HR1B-0001

Un’altra maniera per differenziare i due tipi di supporto e quella di confrontare i due bordi laterali. Il supporto HR1B-0001 ha un
bordo metallico piu grande di qu 'HR1B-0002

Assemblare il supporto HR1B-0001 e lo 0002 come mostarto in figura utilizzando le quattro viti PH/M 2X4mm per congiungerli.
Prestare particolare attenzione alle posizioni delle viti. Assemblare quattro parti.

Fix 4PH/M 2x4 mm viti

-

16 Servo Edutainment Robot Box kit_Instruction Manual - Page 17




(3) Assemblaggio caviglia destra e sinistra.

Assemblare la caviglia destra:
Fissare le caviglie destra e sinistra ai piedi precedentemente
assemblati. Utilizzare un supporto caviglia HR1B-0001 e

fissarlo alla squadretta frontale e a quella posteriore dei servi
21400 (piede destro) e 2R400 (piede sinistro). Sono richieste
otto viti PH/T 2X4mm.

W at

Usando la figura come esempio, posizionate il supporto della caviglia sopra i due squadretti con attenzione. Se necessario il
supporto della caviglia pud essere piegato lievemente per posizionarsi al meglio sopra gli squadretti. Una volta fissato agli

squadretti con le viti, il supporto riprendera la sua forma.
“ |

2
'3

——

Controllate I'orientazione del filo del servo e la forma del supporto. Usate la figura come esempio

Fissate il supporto alla squadretta frontale utilizzando quattro viti PH/T 2X4mm come mostrato in figura. Prestare attenzione alla
posizione della squadretta frontale e del supporto. La posizione #1 sulla squadretta deve a ore 3 (90°) per il piede destro e a ore 9

(270°) per il sinistro. Vedere immagine.

g | U ,

i 1l

@
Qe

| ® o ) |

-posizioni delle viti per il piede destro-

Usare altre quattro viti PH/T 2x4mm per

fissare il supporto alla squadretta inattivo.

Dopo I'assemblaggio, i piedi e le caviglie
dovrebbero apparire come mostrato in
figura. Completato questo, i fili di ogni
servo dovrebbero correre lungo la suola
interna di ogni piede.

- -
" i
" )

5

8
1.1" ©

| [ )

-posizioni delle viti per il piede sinistro-

(4) Assemblaggio degli stinchi

Parti richieste per I'assemblaggio degli stinchi:

4- supporti HR1B-0003 e uno per il servo
1L300 (parte #4, stinco sinstro) e uno per
I'"'R300 (parte #5, stinco destro).

il supporto HR1B-0003 ha un lato con bordo morbido e uno con
bordo sottile. Per sicurezza durante I'operazione il lato con
bordo morbido del supporto dovrebbe essere assemblato verso

la parte esterna del robot.

Assemblaggio caviglia sinistra




Rimuovere le sei viti fissate alle parti pentagonali del servo 1L300. Ci sono tre viti argento dietro e una vite argento e due nere Parti richieste per I'assemblaggio: 1- 1L.200 (parte #3, servo superiore del ginocchio destro), 1- 1R300 (parte #2, servo inferiore del
davanti. Mettete i due supporti HR1B-0003, uno per lato, sui servi e rifissate le viti. ginocchio destro), 1- 1R200 (parte #1, servo superiore del ginocchio sinistro), 1- 1L.300 (parte #4, servo inferiore del ginocchio
sinistro) e 2- HR1B-0004 supporti delle ginocchia.

Servo No.3 Servo No.1

Seguite gli esempi nelle figure per un piazzamento corretto delle viti. Notare le posizioni delle viti nere e argento.

Servo No.2 Servo No.4

Davanti del servo dietro del servo

Rimuovete le sei viti fissate nelle parti pentagonali di entrambi i servi superiori davanti e dietro in preparazione dell’assemblaggio

| A o 4 delle ginocchia.
@
e 2

Costruite I'altro stinco usando il servo 1R300. entrambi gli stinchi sono assemblati nella stessa maniera.

Guardando la figura, fissare un supporto del ginocchio HR1B-0004 ai servi n.3 e n.1 e bloccate con le viti precedentemente rimosse
facendo attenzione alla posizione delle viti nere e argento.

Servo No.2
1R300

.: Servo No4
' 1L300 |

(5) Assemblaggio delle ginocchia

ginocchio destro ginocchio sinistro
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(6) Assemblaggio di tutta la gamba

Rimuovete le viti dai settori pentagonali davanti e dietro dei
servi 1R300 (parte #2, ginocchio inferiore destro) e 1L.300
(parte #4, ginocchio inferiore sinistro). Dopo aver osservato
attentamente la figura, fissate i servi 1R300 e 1L300 al
supporto HR1B-0004 assicurandovi che i servi siano
posizionati sotto al ginocchio nella corretta orientazione.

Assemblare prima la gamba destra. Sistemate le parti come mostrato in figura prima di procedere col processo d’assemblaggio.

Bloccate con le viti precedentemente rimosse prestando
attenzione al piazzamneto delle viti in base al colore.

Posizionare i supporti e servi a squadretta frontali seguendo i numeri impressi sui servi a squadretta.

Attaccare il ginocchio al
supporto della coscia

Assicurarsi che la direzione del cavo di ogni servo sia come quella in figura.

Servo No.3 Servo No.1

RN Attaccare lo stinco al ginocchio

L
o A

Attaccare la caviglia allo stinco
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Fissare piede e stinco Se non potete piegare completamente le gambe come
mostrato in figura, rimuovete le viti dai supporti e modificate la
- fissate lo squadretta del servo dello stinco destro (1R300, #2) posizioni delle squadrette. Poi rifissate il supporto con le viti.
al supporto del piede destro.

- seguendo la figura per una posizione corretta dello
squadretta, bloccate il supporto allo squadretta frontale con
quattro viti PH/T 2X4mm.

- Bloccate con quattro viti PH/T 2X4mm il supporto al servo
inattivo a squadretta.

Assemblare stinco e ginocchio

- fissate il supporto dello stinco HR1B-0003 agli squadretti del
servo (1R300, #2) al ginocchio inferiore.

- seguendo la figura per una corretta posizione dello
squadretta, bloccate il supporto allo squadretta frontale con
quattro viti PH/T 2X4mm.

- bloccate il supporto al servo inattivo a squadretta con quattro
viti PH/T 2X4mm.

Visione frontale delle gambe
assemblate.

Assemblare ginocchio e coscia

- fissate il supporto della coscia costruito precedentemente alla
squadretta del servo (1L200, #3) al ginocchio superiore.

- seguendo la figura per una corretta posizione della
squadretta, bloccate il supporto alla squadretta frontale con
quattro viti PH/T 2X4mm.

- bloccate il supporto alla squadretta posteriore con quattro viti
PH/T 2X4mm.

Posizionare i supporti e le squadrette frontali seguendo i numeri impressi sulle squadrette.

Attaccare il ginocchio al supporto
della coscia

La gamba sinistra &
assemblata esattamente
come quella destra. Fare
attenzione alla posizione
dei numeri sulle
squadrette frontali
durante I'assemblaggio.

Cautela! Le gambe sono montate correttamente se i servi

¥ . Attaccare lo stinco al ginocchio
hanno una gamma completa di movimento.

Attaccare la caviglia allo stinco
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(7) Disposizione del filo del piede e assemblaggio della Copertura del Piede

Questa parte serve a disporre i servo-cavi e per installare le coperture dei piedi di ROBONOVA-1.

preparate due morse per filo (fasce trasparenti) e due
rondelle 2.2X0.5mm.

Assemblare prima il piede destro. Rimuovere la vite che si
trova in basso della squadretta inattivo.

Piegate la morsa per filo attorno al filo.

Forma del piede con la morsa del filo attaccata.

Bsb B
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Le coperture del piede HR1C-0008(lato destro), 0009(lato sinistro) adesso possono essere fissate ai piedi con quattro viti PH/M

2X4mm ognuna.

Tola (81

Fate scivolare le coperture del piede sopra le gambe. Il bordo piano della copertura del piede dovrebbe guardare all'interno e il
bordo smussato dovrebbe essere rivolto verso la parte esterna.

Controllare la direzione del cavo per ogni
piede. Non fare contatto con la copertura del

piede.

Bloccate il piede con 4 viti PH/M 2X4mm.

Piedi completati.
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4. Assemblaggio delle Braccia
(1) Assemblaggio della spalla

rimuovete le sei viti fissate nelle parti pentagonali dei servi 1R300 (parte #2, lato sinistro) e 1L300 (parte #4, lato destro) e attaccate
i due supporti HR1B-0003 con le viti rimosse. Notare la posizione delle viti nere e argento.

m m
h- :*ﬁ.l % E

Assemblare le due parti, spalla sinistra e spalla destra sono assemblate nella stessa maniera.

(2) Assemblaggio dell’avambraccio

Rimuovete quattro viti da entrambi i servi 2R300 (parte #11) e 2R300 (parte #12). Le viti sono posizionate in fondo ai servi. Non
rimuovere le viti vicino alle squadrette. Fissate i supporti H1B-0011 e bloccateli con le viti rimosse. Fare attenzione alla posizione
delle viti nere e argento quando si riassembla. Assicurarsi che la direzione dei servo-cavi di entrambi i servi sia verso I'esterno del
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L'avambraccio sinistro viene montato allo stesso modo. L'HR1C-0006 e 0007 sono usati anche sul lato sinistro.

(3) Assemblaggio dell'intero braccio

Unite la spalla montata precedentemente e gli
avambracci usando otto viti PH/T 2X4mm per braccio.

| cavi dei servi per le spalle e gli avambracci devono essere
rivolti verso I'esterno. Usando la figura come riferimento,
maodificate lo squadretta frontale in maniera che i numeri
impressi corrispondano alla figura e fissatelo al supporto con
quattro viti PH/T 2X4mm. Fissate le squadrette inattive con
quattro viti PH/T 2X4mm.
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Quando completate le braccia dovrebbero assomigliare all'immagine.

(2) Assemblaggio del’addome frontale

Predisponete i servi 2R200 (parte #5, addome sinistro)
e 2L.200 (parte #7, addome destro) per 'assemblaggio.

Rimuovete le squadrette frontali da ogni servo e rimuovete le due viti nere dal bordo esterno frontale.

- -

5. Assemblaggio del corpo 1
(1) Attaccare la spalla all'interno del corpo
Rimuovete i bulloni dai servi 3R200(n.9) e 3L200(n.10). Poi disponete i supporti HR1B0009 e 0010 sul servo motore. —

Fissate i servi al telaio del corpo HR1B-0006 reinserendo le viti e le squadrette.
| cavi dei servi devono essere rivolti verso l'interno del corpo.

HR1B-0010 supporto

Usando la figura come riferimento, rimuovete le due viti nere dalla parte frontale dei servi 3R200(n.9) e 3L.200(n.10). Non rimuovete
le due viti vicine allo squadretta. Fissate il supporto HR1B-0010 al servo reinserendo le viti. Per installare i supporti HR1B-0009 sui

servi, rimuovete le quattro viti di colore argento dalla parte posteriore di ogni servo e bloccate il supporto reinserendo le quattro viti.

Assemblate i due.

Fissate le due spalle al telaio frontale del corpo con quattro viti PH/M 2X4mm ognuna.

HR1B-0010 supporto HR1B-0009 supporto
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Notate la direzione dei servo-cavi. Entrambi devono essere rivolti verso I'interno del corpo.

Rimuovete le squadrette inattive dai servi 2R200 (n.5) e 2L200 (n.7).
Rimuovete le due viti situate sul bordo esterno del servo.

Forma completata.

Usare otto bulloni PH/M 2X4mm per fissare il telaio del corpo posteriore HR1B0005 alle spalle e reinserite le quattro viti
precedentemente rimosse dall'addome. Riattaccate le squadrette inattive.

(3) Assemblaggio dell’addome posteriore

Fissate il supporto a forma di “dado” 5mm-3 al telaio del corpo posteriore HR1B0005 per supportare il regolatore MR-C3024.

8 L3 =
_.:'ﬁ"'_" |

o= F

= : = %1- ? '1|.‘: "
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(4) Assemblaggio della spalla

Fissate un supproto HR1B-0002 su ognuno dei servi 3L200 (parte #10, spalla destra) e 3R200 (parte #9, spalla sinistra) installati sul

corpo.

Usando la figura come riferimento,
bloccate il supporto su ogni
squadretta con quattro viti PH/T

2X4mm.

- quest'immagine mostra in dettaglio la posizione della

squadretta sul supporto.

dietro

spalla destra

T ---l.---

9
| )

l S avanti

avanti

spalla sinistra

=
ml

dietro

la forma completata del corpo.

6. Fissare le gambe e le braccia al corpo
(1) Assemblaggio del corpo delle gambe

&«
u*

Rifarsi allimmagine per una posizione corretta dello squadretta durante I'annessione delle gambe al corpo. Fissate il supporto ad
ogni squadretta (Scanalato e Inattivo) con quattro bulloni PH/T 2X4mm.




(2) Assemblaggio del corpo e delle braccia

ONOVA-I ROBONOVA-I

7. Assemblaggio della testa
e del corpo

rifarsi allimmagine per le posizioni
corrette delle squadrette durante
l'installazione delle braccia sul corpo.
Fissate il supporto ad ogni squadretta
(Scanalato e Inattivo) con quattro
bulloni PH/T 2X4mm.

dopo aver fissato le squadrette al supporto, controllate la gamma di moto muovendo i servo con la mano. Le braccia sono attaccate
correttamente quando & possibile una rotazione di 180°.

Fissate la squadretta del servo HSR8498HA?2 al telaio del corpo superiore HR1B-0007 con quattro viti PH/T 2X8mm.

annettete il pannello del LED al visore (parte
# HR1C-0003) con due viti PH/T 2X4mm

Forma completa.

fissate il supporto HR1B-0007 al copro usando dieci
bulloni PH/T 2.6X4mm.

per posizionare 'HR1B-0007 correttamente inizate con una vite in ogni angolo posizionate diagonalmente una dall’altra. A questo
punto inserite le viti rimanenti.
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Bloccate Ia parte frontale della testa sullo squadretta con due viti PH/T 2X8mm. Non stringete eccessivamente. fLrJ:)l::tzazlaen;igl l;grlgggo e sottile cacciavite Phillips, avvitate le due viti PH/T 2X4mm attraverso il retro del robot sul rivestimento

ONOVA

Assemblaggio completato
del rivestimento frontale
del corpo.

La forma del robot

9. Fissare il regolatore al robot
8. Fissare il rivestimento

frontale del corpo.

Il rivestimento frontale
protegge il corpo

la parte frontale del corpo HR1C-0001 & attaccata al corpo con due viti PH/T 2X4mm.
Questa figura mostra la posizione dei fori delle viti nel rivestimento.
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10. Disposizione del servo-cavo

Robonova-1 ha 16 cavi che si connettono col regolatore.

E importante per il funzionamento del robot che questi cavi siano fissati ordinatamente al corpo.
Controllo della Gamma di Movimento Connessione del cavo alla Porta MR-C3024 e posizioni della morsa del cavo e della fascetta ferma-cavo.
*Come in figura, i servi hanno 180 gradi di movimento. (1) Disposizione del Cavo con fascetta ferma-cavo

*Muovete ogni giunto del robot con la mano per controllare il movimento corretto dei servi.
Disponete i cavi in preparazione per la loro installazione sul regolatore
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Vedere il diagramma del servo per un corretto piazzamento dei connettori del servo sul regolatore.
Notare che il cavo grigio & il cavo del segnale.
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Questo diagramma mostra il pinout per il pannello del regolatore MR-C3024.
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Collegate i servi sulle rispettive spine del pannello del regolatore.
Rifarsi al diagramma per un piazzamento corretto delle spine
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2) Installare le morse del filo elettrico

Installare le morse del filo evitera che i cavi interferiscano con i movimenti del robot. Vedere la sezione uno per informazioni
sull'attacco delle morse.

Usando la figura come riferimento,
rimuovete le viti per installare le morse
del filo.

Installate una morsa del filo elettrico sul corpo nelle posizioni mostrate nelle figure.

per i servi nelle braccia n.2 e n.4, usate un’aletta (parte di
colore oro chiaro) e una morsa del filo elettrico.

Prima piegate l'aletta attorno al cavo.

parti richieste per fissare una morsa !
ad una squadretta.

¢




Usate I'immagine come esempio per collegare I'aletta e la morsa del filo.

Assemblaggio
completato della
morsa e dell’aletta.

Attaccate le morse ad ognuno degli squadretti dell'addome come mostrato in figura.

Assemblaggio delle morse
completo.
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Innanzitutto, estraete i cavi che vengono fuori dal braccio e legateli con una fascetta ferma-cavo. (3) fissare il rivestimento spine (PIN) e LED.
Allentate i bulloni del regolatore MR-C3024 e spingete dentro 3-4 dei cavi piu lunghi sotto il fianco del’'MR-C3024 poi stringete Disconnettete il servo superiore sinistro dal regolatore e inserite il rivestimento trasparente delle spine sul regolatore. Riconnettete il
nuovamente i bulloni. Servo.

’,‘

Sistemate i restanti cavi attorno al regolatore come in figura. Legate i cavi che connettono gambe e corpo con una fascetta ferma- e
cavo per ridurre I'attrito col supporto.

11. Assemblaggio finale dell’hardware

Ponete il rivestimento dorsale del
corpo sopra il regolatore MR-C3024.
Il rivestimento s’incastra con il
rivestimento frontale. Assicurandovi
che non ci siano cavi impigliati,
inserite due viti PH/T 2X26mm nella
parte alta del rivestimento e due viti
PH/M 2.6X4mm nella parte bassa.

Assemblaggio delle fascette
ferma-cavo completato.

Assemblaggio del rivestimento
dorsale completo. 5 v




(2) Installazione della Batteria

Preparare la batteria Ni-Mh 6V 1000mAh, due viti a testa zigrinata
3X4mm e il telaio posteriore del corpo HR1B-0008 e la protezione
del cavo della batteria.

Prima di tutto installate la protezione del cavo-batteria sul telaio posteriore del corpo come in figura.
Inserite la batteria nella parte bassa del robot. Prestate attenzione all'orientazione del pacchetto.

Connettete il connettore della batteria nel regolatore.

Per caricare la batteria, inserite il connettore della carica nel regolatore e inserite la spina del caricatore in una presa del muro.

Il caricatore ha un LED rosso per indicare che sta caricando. Quando ha finito la luce del LED & verde.
(3) Conclusione

Una volta completato RoboNova-1 dovrebbe essere come I'esempio in figura.
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Sono inclusi un numero di adesivi pe runa rapida designazione
dei cavi.




12. Installare il Remocon (telecomando) e il Sensore IR.

*Il Remocon e il Sensore IR non sono inseriti in tutte le versioni
di Kit.

N . . Riattaccate il rivestimento
ROBONOVA-1 puo essere controllato con gli esclusivi spine.

Remocon e Sensore IR. Per installare il Sistema Remocon,

sono richiesti il Sensore IR e del nastro bi-adesivo.

Aprire il rivestimento posteriore del
corpo di RN-1

Inserite il connettore del Sensore IR nella porta “AD7” situata
sul lato destro in alto del regolatore MR-C3024

Attaccate un po’ di nastro bi-adesivo 15X8mm sul retro del Sensore IR.
Attaccate il Sensore IR in cima a RN-1.

Prima di inserire il connettore, rimuovete il rivestimento delle
spine dal’MR-C3024 e tagliate via parte del rivestimento spine.




Cliccate il pulsante “Run All” (esecuzione integrata) per caricare sul regolatore.

i ‘== Bow motion =====================¥—ﬁ==¥====

DIM & AS BYTE

PFTE SETOH
PTE ALLCH

== notor
DIR GeA, 1.

diretion setting ======================
o,

DIRE GeB.1.1.
0.
1.

= w0

DIR G6C, 0,
DIE GeD. 0.

HoOHOH

o
B
i
0%
528

2l
il
A
.

== notor. s=tart
GETHOTORSET Goi.

Riattaccate il rivestimento posteriore del corpo a RN-1 1]:-'

Il prossimo passo € la messa punto della programmazione del Remocon. Aprite roboBASIC e create anche un nuovo file o aprite @ GETMOTORSET GeB.1,
1
1

=] 0y CPT e L T

“action-auto.bas” che trovate nella cartella di template del CD. GETHOTORSET e,
Nel programma di modello (template) trovate ‘A = REMOCON(0) e cambiatelo in A = REMOCON(1) GETHMOTORSET G&ED,

)

HATHI - Il Remocon puo essere identificato con un ID tra 1 e 4. Questo permette fino a quattro ROBONOVA-1 di essere controllati da

BB = REMOCOH(1) differenti remocon in contemporanea senza interferenza.

A = A - ID Accendete ROBONOVA-1 e con il Remocon puntato verso il Sensore IR, schiacciate il pulsante “P1” situato sul lato sinistro in alto
ON A GOTO MATN K1, K2 K3 K4 ES Ko K7 K8 K9 K10 K11 K12 K13, K14 K15 Kle K17.E18. K19 K20 del Remocon. Poi premete il numero di ID desiderato (scegliete tra i pulsanti “1-4”). Tenete premuti entrambi i pulsanti per 2
GOTO MAIN secondi.

3 Quando rimpiazzate le batterie, il numero di ID dovrebbe resettarsi.

Connettete ROBONOVA-1 al PC con il cavo seriale d'interfaccia.




IV. Preparativi prima del funzionamento di ROBONOVA-1

*RoboBasic deve essere installato prima del funzionamento di ROBONOVA-1

‘ Vedi “(2) Installazione di RoboBasic” nella sezione “1. Installazione ed esecuzione di RoboBasic”.
1. Messa a punto dei movimenti di base e applicazioni.

(1) Messa a punto iniziale di RoboBasic per ROBONOVA-1

E’ importante mettere a punto il programma di RoboBasic per un funzionamento corretto.

1) Impostazioni della Porta per il regolatore e il PC. Selezione del regolatore ‘ Vedi “(3) Esecuzione di RoboBasic” nella sezione “1.

Installazione ed esecuzione di RoboBasic”. Il regolatore sara automaticamente impostato per ROBONOVA-1.

2) Spiegazione delle impostazioni iniziali (zero settings) e procedure ‘ Vedi “(5) Impostazioni iniziali di RoboBasic” nella sezione “1.

Installazione ed esecuzione di RoboBasic”.

(2) La lista di comandi trovabile nel programma di modello (template).
1) Comando “goto AUTO” (manuale di comando di RoboBasic pag.44 nel CD)

goto AUTO

Va al programma di modello.

Struttura della frase

- Frase in Inglese : goto AUTO

Spiegazione del Comando

Comando per iniziare il programma di modello incluso.

Esempio di Comando

Goto AUTO ‘va al programma di modello.

Nota: Questo comando vale solo per il regolatore MR-C3024 e il Robot Robonova-1.

i GOTD APTO
FILL 2%%. 10000

DIN RR A% ETTE
N A A% ITTE
M AlE A5 IYTE

il DIE A2 AS BYTE

CORST ID = @ 64, 459

IF RR > S0 AND BR B THEN GOTO acticm proc
RE = 0

H eTe sETON
li6§] TP ALLOH

Ghd. 1

I o 1.0
GER.1.1.1.1.1.1
GSC.0.0.0.0.0.0
G50.0.1.1.0.1.0

(il comando "GOTO AUTO" si trova in alto nel programma di modello)

Aprite il file "Overall Template rogram.bas" nella cartella "Template Program for roboBASIC" del CD.
->Vedi 1. Programma di modello nella sezione VI. Applicazioni del programma

Cliccate su “RUN ALL” (esecuzione integrata) per caricare il file sul regolatore.

Dopo il processo di caricamento. L'altoparlante a Piezo emettera un suono e ROBONOVA si mettera in una posizione eretta.

- se Robonova non resta eretto correttamente sono richieste modifiche alle impostazioni iniziali. * Vedi (5) impostazione iniziale di
RoboBASIC nella sezione V. Come usare il software per ROBONOVA-1.

- se '@ una grande discrepanza tra la posizione eretta di ROBONOVA e la figura sottostante, assicuratevi che i servi, gli squadretti,
e i supporti siano assemblati correttamente.

- In seguito ad un doppio controllo dell’assemblaggio, accendete l'interruttore. Se la posizione effettuata & la stessa delle immagini
(Vedi (5) Impostazioni iniziali di RoboBasic), le 29 posizioni base contenute nel programma di modello possono essere effettuate.
(Vedi la Tabella d’Assegnazione Chiavi di REMOCON). Controllate I'impostazione del programma di RoboRemocon o IR
REMOCON (Vedi (4) Usare ROBOREMOCON con RoboBasic nella sezione 1. Installazione di RoboBasic).

2) Tabella per I'impostazione e le azioni di remocon.

- i movimenti che sono installati nel’lMR-C3024 possono essere effettuati con il RoboRemocon o con un IR REMOCON (non
disponibile in alcune versioni del kit).

(Vedi la sezione “11. Installazione del'lR REMOCON" per l'installazione e le impostazioni del'lR REMOCON)

(Vedi la sezione “3. Installazione ed impostazioni di RoboRemocon” per I'utilizzo del programma di RoboRemocon)

Tabella d’Assegnazione Chiavi di REMOCON

ACTION | key Motion Variable |Code
0 |power| ON : motor on-)Basic Position OFF: Sitting Position-) motor off | A16 16
R Bow -) Basic Position 1
2 | 2 Raise arms —) Basic Position 2
3 3 Sit =) Basic Position 3
4 4 Sit =) Raise arms —) Basic Position 4
5 ‘ 5 . Raise a leg —) Basic Position 5
6 6 Spread the legs —) Extend arms -) Right-left tilt =) Basic Position 6
7 7 Flap arms like a bird 7
8 8 Kick 8
9 |9 Handstand 9
10 | 0 | Wak fast 10
1 * Left turnabout 22
12 # Right turnabout 24
B | A& Forward il
1 < | Left move . 14
15 [ | Sit(-)Stand up A26 26
16 | B> | Right move 13
17 | W | Reverse ' 12
8 A Front tumbling 21
19 | < | Left cartwheel 28
20 O Front attack 29
21 > | Right cartwheel . 30
2 Y Rear tumbling 31
23 A Left attack 15
24 B Right attack 20
25 | C | Left front jab ' 17
26 D Right front jab 27

EFG 27,2829 Spare 18,32,23 18
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V. Manuale del software per ROBONOVA-1
1. Installazione e Funzionamento di roboBASIC v2.5

Marchio Registrato
Windows & un marchio registrato della Microsoft Corporation

Awviso

Questo manuale serve per l'installazione e il funzionamento di roboBASIC. Questa versione potrebbe essere diversa dalle
precedenti versioni e potrebbe, lungo il manuale, essere cambiata senza notifica in maniera di migliorare la prestazione.
RoboBasic € un programma registrato, percio ¢ illegale riprodurre, pubblicare, spedire, trasmettere o distribuire questo manuale o
programma senza permesso.

HITEC Robotics http://www.hitecrobotics.com

(1) Informazioni su roboBASIC

RoboBASIC ¢ basato sul linguaggio di programmazione BASIC e specificamente sviluppato per comunicare con la famiglia di
pannelli di controllo robot MR-C.

RoboBASIC ¢ un linguaggio educativo che si aggiunge al linguaggio di programmazione BASIC la possibilita di far funzioneare dei
robots.

RoboBASIC & compatibile con MS Window 98, ME, 2000 e XP

(2) Installazione di roboBASIC

- il software roboBASIC puo essere installato dal dischetto o CD incluso col robot RN-1, o scaricato dalla homepage della HITEC
Robotics (http://www.hitecrobotics.com)

*al momento dell'installazione di ROBOBASIC, i programmi ROBOSCRIPT e ROBOREMOCON vengono installati nello stesso
momento.

Welcome to the reboBASIC v2 b Solup
Wirard

The et wall guice yoa though e shepa soquied b rstal mboBASIC +2 Son yon
T

Ok, el b condenie,

'WAFKING: The gomputer el riEeghony ety
Uninathiized dupkssion of m'ﬂum‘;lunmm_mmnm
eril o eriminal penabios, arsd vl bn rostcdng b the maum eded i undm B L

Cliccate su “SETUP.EXE” per avviare il programma d’installazione
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Selecl Installation Foldar Q_

T i e woall vl sl ST w25 i e Fodlowansg fokder,

T rmaliall 1 e P, ched "Heod™ T rostall i cifferend e ot g lokdee. el e
bk oo ek "Brvmwes™

inacam it ll i ot con e dokwern) iy

s - —
| Vokma b 2im|
=0 T
=10 T
e = — ™

[ gee | [ Poms |t ]

Selezionate la cartella d'installazione

Confirm Installation g‘

T bt e 1 e 13 et oo B EIT w2 B o poam eonbe

Chell "Ples™ b thas T mvalisisbees

Coma [ peee | [ i ]
[(Frovopsicos ]~

Instafling raboBASIC v2 & &4

mbeRASIC w7 G b imatalled]

L'installazione di ROBOBASIC incomincia
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== @

kel s

T Theaa™ i

Installazione completata

(3) Impostazione iniziale di roboBASIC

Connettete il cavo di download e accensione al regolatore e accendete I'unita.
Aprite roboBASIC

Selezionare il tipo di regolatore.
Selezionate il regolatore MR-C3000. Se avete 'MR-C3024, selezionate il regolatore MR-C3024.

Pl [ fasech Vs Compls Comuls weoss mep - N
s dom mt= | :
PR T 0 FA%B%AR @AWW LD B0 » &
Gt . =
Al Fotta g Wi =
s BN Lin | H:J
I-H.thil.-ﬂl E |
[l B0 Bt @ et - M e e 1
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Selezionare il numero della porta seriale. Selezionare la porta seriale che verra utilizzata.
Per confermare quale porta seriale verra usata, aprite la gestione periferiche che trovate nel sistema operativo di Windows.
[pannello di controllo-> sistema -> gestione periferiche -> porta (COM e LPT)]

[(FLR-T L N B=1- %
1 o

oE Ay ST A%%h d%e LAOY HOr » @

el 11 F L

I Dttt i e : =)

1S 151 et | et st ot b - e =

quando si utilizza roboBASIC per la prima volta, deve essere effettuata un'impostazione iniziale per il regolatore e il sistema. Una
volta che I'impostazione & completa, questa operazione non viene richiesta successivamente a meno di cambi fatti al sistema. Per
confermare che il regolatore sta comunicando con il PC, aprite la finestra informativa del regolatore.

Controller Information

— Contraller
Contraller 1D : 2
Firrnwuare Yer. : 25

T
Cliccate “?l [Controller(C)-> Controller Information o I'icona .

.. G4EBptes
Se la comunicazione & stabilita, le informazioni sul regolatore Total Memories :

sono mostrate nella finestra “informazioni regolatore”. Total Yarables : 130 Bytes
Total Stacks : 5
Checksurm : 1538
— Program

Mame: action_a
Date: 200647511
Time: 10:50:59
Size: o103 Bytes
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Se avviene un fallimento di comunicazioni, apparira un messaggio d’errore. Cliccate il pulsante OK. In questo momento non e
visualizzabile nessuna informazione nella finestra “informazioni regolatore”

% Eimercode:f

(Messaggio d’Errore del Regolatore)

+ Controller

(Nessuna informazione visualizzata nella finestra)

Controllate approfonditamente che il cavo di download sia attaccato in maniera sicura e che c’é corrente nel regolatore. Iniziate di
nuovo la procedura d’impostazione.

Cliccate [Set up (T) -> Port set up

La porta pud essere cambiata a
seconda della necessita.
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(4) Programmare in RoboBASIC

Con linstallazione e I'impostazione completate, & tempo di iniziare la parte di programmazione.
Create un nuovo programma o aprite un file esistente. Tutti i file sono salvati con I'estensione [*.bas].

lliﬂ T O " a
Bds USSR & OT
. L LY WA E%e LB B0 . @
=t =i | B e g e e e
Bis | i |
|
g 4
[r——
| e
e
5:“4 ....................
Pk [bw |
gt s el s e e
PR TR WY R R WIF N N ELR Ebe FRY EER ORI RN |
b ‘-‘oim:l NADN NN K7 NV B4 NN P8 U7 E8 FF NI8 KLY NEF URY KN4 000 EIG KT LY JEY NN
[ TR
=
I ] L) | "
g ot B et i | ——
; = -

Per caricare un programma esistente o uno appena creato sul regolatore, bisogna convertirlo in un codice d’oggetto tramite il

processo di compilazione. Solo a questo punto sara possibile caricarlo sulla ROM del regolatore. | processi di compilazione e
caricamento possono essere effettuati insieme o separatamente

Cliccate su licona ‘2 “make object code” (crea codice oggetto), F2 o Make Object Code dal menu. [Compile (O) -> Make object
code (F2)]

Cliccate su licona ™ “download”, (F6) o selezionate Download dal menu. [File (O) -> Download (F6)]

Frogam . dechon s b
(Wbl 030 Diphaa] i comabecd

P (100 Bnbrs, doweniond oodes 13 contsoller.

| e
Cliccate su licona B di “integrated execution” (esecuzione integrata), (F9) o selezionate Run All dal menu. [File (O) -> Run All
(FoN

Prsgam:  8c%on_ s ben
[Total B0 Eytari] i comatand.

Preap oI buon, domnioad codet b coniolis

Dmarnicad Sitshn
Drimarizad

]
A —
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(5) Impostazione iniziale (zero) di RoboBasic

Anche se il robot fosse assemblato correttamente, i servi potrebbero essere lievemente fuori-centro. Un’impostazione iniziale &
necessaria per fissare le posizioni neutrali dei servi.

Le impostazioni iniziali sono controllate tramite il software RoboBASIC.

- per accedere alle impostazioni iniziali dal menu in robobasic, andare a “compile” Set Zero Point.

Write

Insert

Default

B
Cancel

Progress : [N

Progress [ ]

| Close

(le impostazioni iniziali di ogni servo possono essere modificate usando le frecce giu e su)

- una piccola finestra si aprira con un’immagine di ROBONOVA. Di fianco ad ogni servo c’é la sua posizione neutrale iniziale. (Vedi
foto RN-1). Per fare muovere il robot nella stessa posizione della foto, cliccare sul pulsante “Read”.

* (Attenzione) Quando cliccate il pulsante “Read”, le braccia e le gambe si muoveranno per raggiungere la posizione come nella
foto sopra. Se il robot € tenuto in mano in quel momento c’é la possibilita di ferirsi. E suggerito che prima di cliccare su “Read” il
robot sia posizionato su di una superficie piatta.



Posizioni iniziali corrette.

| due piedi devono essere piatti sulla superficie.

I servi n.1 e n.3 della gamba sinistra (n.19 e n.21 della gamba destra) sono in linea retta.
Le braccia sono in una posizione orizzontale piatta come nella foto sopra.

- le impostazioni iniziali possono essere modificate con le frecce giu e su.

Per salvare le impostazioni in RoboBASIC, cliccate sul pulsante “Write”. Questo inserira le nuove impostazioni nel programma. Per
caricare le impostazioni iniziali sul robot immediatamente, cliccate il pulsante “Insert”. Questo inserisce le nuove impostazioni iniziali
sul regolatore MR-C3024 bypassando il normale caricamento del software RoboBasic. Per vedere le nuove impostazioni, spegnete

e riaccendete il robot.
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(6) Controllo in tempo reale dei servo motori

| G I 24 finestre di manopola e nomina 6 unita sul gruppo dei servo motori.

Con il controllo in tempo reale dei servo motori, potete controllare il movimento del robot in maniera facile e veloce.

Connettete 'MR-C3024 col PC e fate partire il programma ROBOBASIC.

& 24 Servo Motors Real-Time Control Window

) ) ) ) - ) | Captuwesn || | Ciose |
Cliccate l'icona @ controllo in tempo reale dei servo motori o cliccate [Controller(C) * Servo motor realtime control(F7)]
. — Motor Group A.—E
W MotorD W Motorl W Mator 2 W Motor2 W Motord IV Motor§
.-’—'--r T, -’ vy, o T, -y,
[~ SelectAl
@ 24 Servo Motors Real-Time Control Window :
Move Insert
| Capture Al | | G3 | | Close | e 1 ey, g . s i . :
— Motor Group A_—E | Capture | Capture | Capture | Capture: | Capture | Capture TR
— Motor Group B-—E
vV Motor 7
v Select Al el
Move Ingert I™ Select Al
0 1y g ¥ i Ll b Move Insert
| Capture | Capture | Capture | Capture | Capture | Capture EeRE iy e ML ; w?i i . S
— Motor Group B-—E | Capture | Capture Capture Capture: Capture Capture Een e
W Motor6 W Motor7 [V Mot W Mator3 [ Motor 10 ¥ Motor 1 ~ Motar Group © —— 1]
=T Py 3 =T T T i iy, i
v Motar12 W Motor13
Y W Select Al =
Move Ingert I™ Select Al
" L Move Insert
| Capture | Capture Capture Capture Capture Capture EeRE iy > N 4
. Capture G
- Matar Group C _E Capture Capture Capture Capture Capture Capture sl
W Motor 12 W Motor 13 W Mator 14 W Maotor 18 W Moo 16 W Mabar 17 — Motar Group D ——1<J
=T = T =T =7 3 -, =T
5 = = el | ¥ Motor18 W Motar13 @ Motor 20
| v v Select &l 2 >, . T
5 o Move Ingert I~ Select Al
- . - , Capture G Move Ingert
Capture Capture Capture Capture Capture Capture sREARn
— Mator Group D —E Capture Capture Capture Capture Capture Capture EEReER
18
e
Y W Select Al
d Move Ingert
Capture Capture Capture Capture Capture Capture Eapture Group towve Insert Inserisce il comando “MOVE” nell afinestra del programma.
Es) MOVE G8A, 100, 100, 100, 100, 100, 100, 100, 100

s Servo motore da controllare Capture Group Chiude il controllo in tempo reale dei servo motori
atar ! el

La posizione del servo motore, la gamma & 10-190

A Apre e chiude il gruppo di servo motori
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(7) RoboBasic ROBONOVA-1 controllo del servo motore
1) Controllo in Tempo Reale del Servo Motore.

£

B N
[k L =T 4NN l‘l-br_ﬂ\ BGr o

m

= |
s
LI

s |
E ]|
ey wd L

|
sl

[T —

rew

A run—
CXEE 108, e
IF B o A0 TEER CHTH wcthom gmoe

IFEE - % THEN GOTH WAINE
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4 OTG MATE KL WD KD B4 FU B4 KT B0 K ELD L KD ELDELG ELD L6 ELT ELE KLY KER K
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(Connettere ROBONOVA al Pc tramite un Cavo Seriale d’'Interfaccia e accendete l'interruttore. Muovete il cursore all'interno del
programma fino alla linea dove verranno inseriti i comandi di “MOVE".)

s |
E1 ]|
bermens wmd Ly

=1
b yoes

[T —

LU L iV TEER T
EF m = 3 THREN CoOTe §

BN ER GOTD NEIE EL K
T Bk

ey T

& =4 - f
EoT WATH, KE BF KD, B4, F0, 06 KT B0 K9 BN BEE KREELD B0 LD KiE ELY ELE ELY KER K
(TS

o i
Y

sapies Eeas { ‘!J:l

B I P ) e st b

(Cliccare sul Menu * controller * controllo in tempo reale del servo motore. Il controllo del servo si aprira.)
- Ci sono due maniere per usare il controllo in tempo reale del servo motore. Un metodo & quello di muovere i servi con la mano. Un
altro metodo é cliccare le frecce ai lati dei numeri per incrementare o diminuire il valore.
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Metodo di modifica a mano

- depennate il servo #0 nel gruppo A. Questo servo adesso si muovera liberamente.

- muovete il servo nella posizione richiesta. Per salvare questa posizione, tenete il servo in posizione e cliccate la finestrella di
scelta.

- per inserire questa posizione nel programma RoboBasic, cliccate il pulsante “MOVE INSERT” (inserisci movimento), se c’é€ alcuna
finestrella di scelta libera, la posizione non sara inserita nel programma, solo uno spazio bianco.

Metodo di modifica col mouse

F} E"nun- F'!r 1&

NN N

- assicurarsi che la finestrella di scelta sia selezionata e poi muovete anche il calibro per il servo richiesto a destra e sinistra. Come
le modifiche sono cambiate, cosi lo specifico servo si muovera. Una volta che assume la posizione desiderata, cliccare il pulsante
“MOVE INSERT” per inserire il valore in RoboBasic.

per selezionare tutte le finestre di un gruppo, cliccare il pulsante “Select All” (seleziona tutti).

Per depennare tutte le finestre di un gruppo, cliccare il pulsante “Select All”.
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2) controllo del servo motore in ROBONOVA-1 (8) Controllo linea diretta

- i servi possono essere anche controllati con il controllo motore di ROBONOVA-1.
Menu ‘ controller ‘ controllo motore RoboNova - questo & usato per fare andare una sola linea nel programma.

~ Mode
| [ Syncronization

— Capture ——
All Motors

ROBORNDOWV.A-

R Armn=» L Am
R_Am <= L_Am

F_&m <=> L_am

BN WA R KR NT WE KN ENE FEI ELD NN KNG KLE ELE ENT KRS LLY WM KL

F Leg=>L_Leq

B ki b bt et i

F Leg<=L_Leq

o s AT R e et] =

F_Leg<=»L_Leq

- Group Enable -

[ Al Maokaors
I B_fm [ L_Am
[T Blea [ L.Leg

* G24 Cloze

Cloze

-

- finestra di controllo servo motore: selezionare finestra/numero del servo/valore di numero (angolo del servo)
Ogni servo pud essere controllato cliccando la finestra di controllo servo motore.

RN K3 K B 0 W EF B, W DA, EEE NNJ EED ER4. NI DA, EQF EDE RER EPE E5

Menu ‘ controller ‘ controllo linea diretta
Nota: questo comando pud essere usato quando sono utilizzati i comandi OUT, MOVE, SERVO, MOVE, POSE, MOVEpose.

- selezionare la linea da eseguire e cliccare “direct line control” (controllo linea diretta).
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2. Funzionamento di RoboScript v2.5

Marchio Registrato
Windows & un marchio registrato della Microsoft Corporation

Awviso
Questo manuale e RoboScript possono essere cambiati senza notifica per migliorare il rendimento del prodotto. RoboScript &€ un
software registrato, percio ¢ illegale riprodurre, pubblicare, spedire, trasmettere o distribuire questo manuale o software senza

permesso.

Hitec Robotics http://www.hitecrobotics.com

(1) Informazioni su RoboScript

RoboScript &€ un ambiente di scrittura sviluppato per semplificare la modifica e la programmazione di RoboBASIC.
RoboScript & compatibile con MS Windows 98, ME, 2000 e XP.

(2) messa a punto iniziale di RoboScript

Connettere il cavo di download e corrente e accendere I'unita. Aprire RoboScript. La finestra di messa a punto iniziale apparira. Per
confermare se RoboScript sia installato correttamente, controllate le informazioni del regolatore.
Cliccate [Controller(C) -> Informazioni Controller] o I'icona ‘Q|

=

Se la comunicazione ¢ stabilita, le informazioni sul regolatore sono visualizzate sulla finestra “informazioni del regolatore”.
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(rinformazione sul regolatore viene visualizzata)
Se c’é un fallimento di comunicazione, un messaggio d’errore apparira. Cliccate il pulsante OK. Nessuna informazione verra
visualizzata nella finestra di “controllo regolatore” a questo punto.

(non c’é informazione sul regolatore nella finestra)
Controllate attentamente che il cavo di download sia connesso in maniera sicura e che c’é corrente nel regolatore. Re-iniziate la
procedura di messa a punto un’altra volta.
Cliccare [Setup(T) -> messa a punto della porta]

=
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La porta pud essere cambiata a
seconda della necessita.

(3) programmazione di RoboScript
Con l'installazione e la messa a punto completate, & giunto il momento di iniziare la programmazione.
Create un nuovo programma o aprite un file esistente. Tutti i file saranno salvati con I'estensione [*.rsf].
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In RoboScript & possibile testare il movimento del robot senza caricare un programma nel regolatore. Se richiesto pud essere
modificato e re-incollato in RoboBASIC.

- Eseculs ——
L
|

Stn

Avvia/Ferma il programma creato o modificato.
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~ Cammand
Dalay I
[T =]see
Goio |
Lne [T
PTP OH I

PTP OFF I

Speed |
Lawel [T 7]

[Ctrl+V] o [Paste]

inser Move I

Delay - imposta un tempo di ritardo tra 0,5sec e 30sec.

Goto - Inserisce una linea di comando goto nel programma.

PTP - accende o spegne la funzione PTP.

Speed - imposta la velocita del servo da 1 a 15.

Insert Move - inserisce un comando “Move” nel programma

Copy - Copia il programma da voi creato con la chiave “copy” in modo di incollarla in RoboBASIC con

| Hi_clht Leq .

Copyright 2003-2005 by HITEC

Finestra di Controllo Servo - ogni servo pud essere controllato in tempo reale muovendo la levetta corrispondente.

Dopo aver finito la posizione del servo, inseritela nel programma con la chiave “Insert Move”.
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(3) Funzionamento di RoboREMOCON v2.5

Marchio Registrato

Windows & un marchio registrato della Microsoft Corporation

Awviso
RoboRemocon & un software registrato, percio ¢ illegale riprodurre, pubblicare, spedire, trasmettere o distribuire questo manuale o

software senza permesso.
Hitec Robotics  http://www.hitecrobotics.com

(1) Informazioni su RoboRemocon

RoboRemocon permette il funzionamento wireless (senza cavo) del robot. Per il funzionamento di RoboRemocon e richiesta
l'installazione di un programma del programma precedentemente creato RoboScript. |l telecomando non richiede la conoscenza dei
concetti del software RoboRemocon.

RoboRemocon & compatibile con MS Windows 98, ME, 2000 e XP

(2) Programmazione e funzionamento di RoboRemocon

Per avere conferma dell'avvenuta corretta impostazione di RoboRemocon, controllare le informazioni del regolatore

Port Setting Window

Part Mo : COmM1 b

Communication Ower Time ;

3000 mses

L

Fast Sl

i a Systen Menn
Cancel

Setting Buttons

Exit |

Imposta la porta di comunicazione

Cliccate il pulsante icona Sefting Butlons | Cliccate icona della porta Safling Port |

ng But
Button Mo, Button Setting
@ @ NiLabe|1|Flle Tip a
© o ol B
ool o) ]
@ O o=
@z Ak 2h :S g:
N 0] '

G
B
=

] E
(=l envao | R
@oo s
i) B0 22 (18 18

i3 33 23 |,
— Download Type
& PG cantrol ¢~ IR Remate control Download | Close |

—l
=
o
o=
=
A

Cliccare ogni numero di pulsante due volte sul remocon e impostare la funzione

Sl

Butenba [T

Lshel: |1

REFRe: O \lsmmmerds el Sotogg U bR Dmik hophtmal iyt 12l & x
Tagr |

a | _Ewd_l

Questa figura & un esempio di impostazione del pulsante #0. Imposta I'etichetta, il file di RoboScript e la targa del pulsante #0

Dawnload Tyvpe
’7 {+ PG contral = IR Remote cantral

Nel menu Download Type (tipo di download). Cliccate “PC Control” se volete scegliere il programma del PC ROBOREMOCON.

’r Dawnload Type

PG control + IFHe

Cliccate “IR Remote Control” se volete scegliere Handheld IR Remocon (telecomando IR a mano)

Download | Scarica il programma sul regolatore.

Exit | Chiude il programma
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(3) Come usare RoboREMOCON in RoboBASIC

- aprite il file “Overall Template Program.bas”.

ROBONOVA-I

DIM RRAS BYTE // La dichiarazione RR & usata come una varaibile di
ROBOREMOCON

RR =0// Inizializza RR come 0
MAIN:

IF RR> 50 THEN GOTO action_proc
IF RR=0 THEN GOTO MAIN1 // Saltaa MAIN1 da RR =0

R |' action 00 MAIN1:
O 2 [ autl:' ]TI.aln EE F E F F F S ST T EE R RS R S FEE R _ .
DIM ER A5 BYTE ﬁ;igm?comn
DM & a5 BYTE ON A GOTO MAIN,K1,K2,K3,K4,K5,K6,K7,K8...............
8 DIM Al6 A5 BYTE GOTO MAIN

& DIM A26 AS BYTE
7 Da quando la variabile RR viene inizializzata come 0, il REMOCON HITEC pu¢ essere usato. Quando un segnale da
RoboRemocon viene ricevuto, il valore di RR cambiera inviando il programma alla sub-routine MAIN.

CONST ID =0 | o e s R e 5
BRIl RR = D

noil

ks PTE SETOH
Wl PTE ALLON
o0l

RSN '== motor di
WiIENE DTRE Goa, 1.0,
HpEs DI GeB. 1,1,
GEREE DIR GeC, 0,0,
AR DIE GeD, 0,1,

etic
0.0 MAIN:

% % 'GOSTE robot_wvoltage
1.0

I
0,
5
E SOSUE tilt proc

ti
1.
1
0.
o,

IF RR : 50 THEN GOTOQ action proc

== motor start position read ===================

TEMFO 230

HUSIC "CDE"

CEETHATORSE T OG2EE =1 =0 =4 =8 afeed 51 21 Siesfesfesd =0 = Sfesnesfes) = = =1 = o -
‘== motor pgﬁer O ==================z=========== OH ER GDIU'HéIHLKl,K2,K3,K4,K5,K6,K?,KE,K9,KID,Kll,KlE
SEEED & GOTD main_exit

HOTOR 524 :
GOSUE standard_po=e

15 MAIN:
'GOSUE robot woltage
GOSTE tilt_proc

IF ERE = 0 THEN GOTO MAINI1

Eseguite ogni valore (k1,k2...) con ON RR GOTO.

(vedi la Tabella nelle operazioni di IR REMOCON)
IF ER : 50 THEH GOTQ action_proc

IF RR = 0 THEH GOTO MATH1

ON ERE GOTO MATN K1 K2 K2 K4 K5 Ke K7 K8 K9 K10 K11 K12 K13 Kl4 K1t
g GOTD main exit

o040 .
HEEEE HATHI

RS A = REMOCON{1)

WiEfseq 4 = A — ID

GEEEE O A GOTO MATN, K1 K2 K3 K4 K5 Ke K7 KB K9 K10 K11 K12 K13 Kil4 K15,
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VI. Applicazione del Programma
1. Installazione e Funzionamento del Programma di Modello (Template)

(1) Installazione del Programma di Modello
Aprite il file “Overall Template Program.bas” nella cartella “Template Program for roboBASIC” del CD.

Vi Y S ——"—

T SRR Feage [ b
T i

fie fe fo 1ejfe

I

e YU oy L

[P [ - = =mDsm
ST B% E@F o @
e e =
e C Tt L]
S WL

Bt

(Aprite il file di Modello)

(2) modi di cambiare il Programma di Modello
Il programma é diviso in tre parti:
1) impostazioni Basic del Programma

&0 &l
FILL 284 19000

B
b

10 W &5 BYTE
¥ & 45 FTTE

13 ALK 4% IUTE
18 A2% &% TTE

L TR

Sl | e it el - ol 5 R

S L LA L LR L LL L L e

COGHE l;,l.lt_p'r\;:
IF R LB TEEN SOT0 sstion proo

IF BR = B THIN 2070 NAIND

N RR GOTT NEEN, Y020 ES, K8, BT KRB VA KEL K32 KLY, K36 EIE Eb6, R3TELWOEIY B30 KILETY ESD

T mabn_saet
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GOTO AUTO
FILL 255,10000 ‘archivia il programma di modello allindirizzo 10000 della memoria del regolatore MR-C3024
Ex)

GETMOTORSET G24,1,1,1,1,1,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,1,1,0
SPEED 5
MOTOR G24

ACTION 1

DELAY 1000

ACTION 2

DIM RR AS BYTE 'la prima variabile dichiarata in RoboBasic viene usata con RoboRemocon.

CONSTID =0 'HTEC IR REMOCON (con funzione di ID) puogestire 4 remocons e 4 RoboNova allo stesso tempo
senza interferenza.
'EX: CONST ID =1 (ID No.1)

F RR > 50 AND RR < 83 THEN GOTO action_proc
‘quando l'immissione di un valore ¢ tra '50 e '83 dovendo essere controllato da RoboRemocon, salta a “action_proc”
Per altri comandi usati all'interno del Modello, vedere la lista dei comandi di Modello.

2) MAIN HAIK:
GOSIE redat_val Lase
GOSIR edil
IF BER » 50 THEN GOTO action peres
IF R = 0 THEW GOTO MATHL

OF BR GOTO MAIW.KL. K2, K3 K4, K5, Ke.K?, K8, K9, K10, K11, K12, K13, K14, K15, K16, K17, K18, K19, K20, K21,
'«_'-C'TI'-' mELT_SKLE

HATHI
& = REHCGCOH{1)

A=
OF & GOTO WATH KL B2 EI K4 BS K6 K7 K0 K9 K10 K11 K12 K13 K14 KIS K16 K17 KL@ K19 K20 21 K
COTO MATH

action_proc:

& - RE - %0
OF & GOTO WATH KL K2 EI K4 BS K6 K7 K0 K9 K10 K11 K12 K13 K14 KIS K16 K17 KL@ K19 K20 21 K
RETURE

MAIN & una funzione molto importante del software ROBONOVA-1.

Il comando ‘GOSUB robot_voltage’ & annotato nella prima riga della sub-routine MAIN.

Questo comando & per un avvertimento di basso voltaggio.

(Vedi la sezione VI. Applicazione di programmaz2. applicazione di programmazione di ROBOBASIC ‘(7) impostazione Avvertimento
di Basso Voltaggio) per usare questo comando cancellate il simbolo (‘) e la funzione di avvertimento di basso voltaggio (6,25v) sara
attivata.

GOSUB robot_tilt ‘quando il robot cade git, questo comando lo fara stare su (& richiesto il sensore di tilt)

IF RR =0 THEN GOTO MAIN1 ‘quando RR non riceve alcun segnale, saltaa  MAIN1.

MAIN1:
A = REMOCON(1)

A=A-ID

ON A GOTO MAIN,
K1,K2,K3,K4,K5,K6,K7,K8,K9,K10,K11,K12,K13,K14,K15,K16,K17,K18,K19,K20,K21,K22,K23 K24, K25,K26,K27 K28,K29,K30,K31,K32
GOTO MAIN

‘MAIN1: & la sotto-routine che permette al’lHITEC REMOCON di controllare il robot. ‘| valori sono salvati dal remocon nella variabile
A. Ma il valore di ID & diverso. La frase A = A-ID permette che il movimento sia applicato ad ogni chiave del remocon.
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3) Funzione di movimento e chiave di remocon

AOE4

L I
-
T T
oy

[
(o
T
()

S

s B,

ooz

OEFE?

91
31

94
a5
95

GOSTE bow_pose
GOSUE =tandard pose
GOTD main _exit

GOSUTE hans up

DELAY 500

GOSTE =tandard_ pose
GOTD main exit

GOSTE =it_down pose
DELAY 1000

EOSTE =tandard pose
GOTO main_exit

GOSUE =it_han= up
DELAY 1000

GOSTE =tandard pose
GOTD main_exit

GOSTE foot_up
GOSTE =tandard pose
GOTD main exit

GOSTE body_move
GOSUTE =tandard po=e
GOTD main_exit

GOSTE wing _mowve
EOSUTE =tandard pose
GOTD main e=xit

GOSUTE right_=shoot
GOSUE =tandard pos=e
DELAY 500

GOSTE left_shoot
GOSTTR =tandard nm=e=
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4) Movimento individuale

=it_down_poselh:
IF Ale = 0 THEN GOTO standard poselt
A16 = 00
SPEED 10
MOVE Ged, 100, 151, 23, 140, 101. 100
MOWE G&D, 100, 151, 23, 140, 101, 100
MOVE G6B, 100, 30, 80, 100, 100, 100
MOVE GeC, 100, 30, 80, 100, 100, 100
WATT

== motor power off =s=ss===s===s======s==s==========
HOTOROFF G24
TEHPO 230
HUOSIC "FEDC"
FETUEN

=tandard po=ele:
TEHPO 230
HUSIC “"CDE" ) o o )
GETMOTORSET 324,1,1,1,1,1,0,1,1,1.,0,0,0,1,1,1,0,0,0,2.1,1.,1.1.0
== notor pOWer On = ==S=s========================
HOTOR GZ24
Alh = 1

SFEED 10
GOSUE standard po=e
RETUEN

MOVE GeA. 100, 58, 135, 160, 100, 100
MOVE GeD, 100, 56, 135, 160, 100, 100
MOYE 6B, 100, 30, 80, . .

MOVE GeC, 100, 30, 80,

DELAY 1000
RETURN

Per assegnare un’azione individuale ad una chiave del remocon, create la funzione e inseritela nella chiave di sub-routine per la
chiave del remocon scelta.
Es.: creare un’operazione individuale e assegnarla ad una chiave. |l seguente programma fara lampeggiare il LED.
LED_TOGGLE:

OUT 52,1

DELAY 1000

OUT 52,0

DELAY 1000

quando il programma (routine) & terminato, collegatelo ad una chiave sul remocon.
Cancellate il contenuto attuale nella sub-routine k18 in “action_auto.bas”. inserite i comandi seguenti.
K18:

GOSUB LED_TOGGLE
GOTO main_exit
Cliccate sul pulsante “Run All” (esecuzione integrata) per caricare sul regolatore.

Spingete il pulsante ‘E’ sul remocon e la luce comincera a lampeggiare.
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2. Applicazioni della Programmazione

(1) Blocco del movimento e suo inserimento

(questa immagine & un esempio dei controlli degli angoli per ogni gruppo di motori)

- Accendete il robot dopo averlo connesso con un cavo seriale e un PC. (A questo punto i servi si muovono liberamente. Muoveteli nella posizione desiderata e poi selezionate la finestrella. La nuova
- Menu ‘Compile’ controllo in tempo reale del servo motore. posizione sara impostata e i servi non si muoveranno piu liberamente.)
- Vengono visualizzati gli attuali valori d’angolo dei servi.

——- : e,

al
Frog |
[ r— [ r—
- -
By e ———
T e
S T— S T—
[pase e [pase e

L TPUETT TR 2
-

LA TPUETR PR 2o

(per creare un movimento, deselezionate la finestra di selezione del servo o dei servi interessati al movimento. Per deselezionare
tutti i servi in un gruppo motore, cliccate il pulsante “Select All".)
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o e
alreates s @

ETETTE

(Cliccate il pulsante “motion insert” per inserire il movimento su RoboBasic.)

Per eseguire il movimento creato, il seguente comando deve essere inserito prima. Questo comando pud essere copiato dal
programma di modello e incollato o scritto manualmente dall'utente.

GETMOTORSET G24,1,1,1,1,1,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,1,1,0
SPEED 5
MOTOR G24

'MH”'_-“H_-‘ ]

%% d%e L% HDr o @
TLLLRLTT R LTI

il baanzien
A rerates nl::r-

i

Una volta terminato, cliccate il pulsante “Run All” (esecuzione integrata) e il movimento sara caricato sul regolatore. Il robot adesso
eseguira il movimento creato.
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(2) Come importare un file di RoboScript

=5 ha
By BO = & -
4 &=
e g |

-
| §
Fany TR =
(Apre un file *.rsf)
- Aprire un file di RoboScript (*.rsf) in RoboBasic.
oo
1o ——
st | N
el HETE i BB e omoE o B
- - & 1 £ H
o il i 1 fit W HEER &EE
s
L) L
el o
AT R peraee el
LR = e

(Comandi inseriti nel programma RoboBasic)

Aggiungete i seguenti comandi prima dei comandi importati di RoboScript.

GETMOTORSET G24,1,1,1,1,1,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,0,0,0,1,1,1,1,1,0
SPEED 5
MOTOR G24

Cliccate il pulsante “Run All” (esecuzione integrata) per caricare sul regolatore.
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(3) Conversione AD
il comando AD & nuovamente spiegato in “Capitolo 11. Spiegazione del comando di processione di segnale analogico in RoboBasic”
che si trova nel manuale sul CD.

AD()

Il segnale analogico dalla Porta AD & convertito in un segnale Digitale.

Struttura della frase

AD ([Porta AD])

Spiegazione di comando

Nei regolatori di serie MR-C3000 ci sono otto Porte AD (Porte Digitali In-Out da 32 a 39), numerate da zero a sette, che convertono
un segnale analogico da periferiche o sensori esterni in un segnale digitale. Per la [Porta AD] sono usate costanti e variabili byte.

Esempio di comando

Nel seguente esempio, un valore viene emesso ad un modulo LCD dopo aver ricevuto un segnale analogico dalla porta AD n® 1.

DIM a AS BYTE Dichiara la variabile byte 4”

LCDINIT Viene inizializzato luso del modulo LCD.

CLS Tutti i dati sullo schermo dellLCd sono cancellati.

CSOFF il cursore scompare.

MAIN: Viene dichiarata unétichetta di nome MAIN.

A=AD (1) Il valore immesso nella Porta AD #1 ésalvato come variabile &”
LOCATE 5,0 Il cursore éposizionato a 5.0 sullLCD.

PRINT FORMAT(a,DEC,2)ll valore immesso, a, viene emesso al modulo LCD
Come due digitali usando il sistema decimale.

GOTO MAIN Va alla MAIN.

(4) Impostazioni Giroscopio
- i giroscopi possono essere connessi alle porte AD 0,1,2,3,4,5,6,7.

- quando un giroscopio KRG-1 (kondo) viene usato, deve essere selezionato il metodo normale (normal mode) dai due metodi
(Robot Mode/valore iniziale, Normal Mode). Per informazioni dettagliate, richiedete al costruttore del giroscopio.

La funzione le giroscopio &spiegata nuovamente nel Gapitolo 11. Spiegazione del comando di processione di segnale analogico in
RoboBasic”che si trova nel manuale sul CD.

GYRODIR

Imposta la direzione dei servo-motori quando supportato da un Giroscopio

Struttura della frase

GYORDIR [Gruppo], [Direzione Motore] ...

Esempio di comando

Questo processo controlla la direzione di un gruppo di servo-motori quando un giroscopio & connesso ad una porta AD dei regolatori di serie MR-C3000. Il numero di
giroscopi utilizzabili € quattro. Vedere il tabella seguente.

MR=C3000 related Controller

Gyro Outpul port Gyro inpul port

[}

Gyro Sensor

AD Port Number (Digital In and Out Port Number)
of MR-C3000 series controller. Gyro Port

Port #0 (Port #32) Gyro #1 channel output Port

Port #1 (Port #33) Gyro #2 channel output Port

Port #2 (Port #34) Gyro #3 channel output Port

Port #3 (Port #35) Gyro #4 channel output Port

Port #4 (Port #36) Gyro #1 channel input Port

( )

( )

( )

Port #5 (Port #37 Gyro #2 channel input Port
Port #6 (Port #38 Gyro #3 channel input Port
Port #7 (Port #39

Gyro #4 channel input Port

Finché un giroscopio & reversibile, la specifica direzione sara determinata dal contingente valore del servo-motore. La [Direzione Motore] & uno “0” 0 un “1”. Un valore di
1 incrementera la posizione del servo-motore € uno 0 la diminuira.

Esempio di comando

GYRODIR G6A, 1,1,0,0,1,0



GYROSET

Define que giréscopo controlara un grupo determinado de servos.

Struttura della frase

GYROSET [Gruppo], [Giro N Motore] ...

Spiegazione di comando

Gyroset determina quale servo-motore in gruppo di servo-motori [Gruppo] viene controllato da un giroscopio specifico.
[Giro N Motore] ¢ la specifica porta “giro” usata per ogni servo nel gruppo. Si veda I'esempio sotto.

Esempio di comando

GYROSET G6B, 1,1,2,2,0,0

Il servo #6 riceve il sensore di giroscopio #1 e lo processa.
Il servo #7 riceve il sensore di giroscopio #1 e lo processa.
Il servo #8 riceve il sensore di giroscopio #2 e lo processa.
Il servo #9 riceve il sensore di giroscopio #2 e lo processa.
| servo-motori #10 e #11 non usano un sensore di giroscopio.

GYROSENSE

Imposta la sensibilita di un servo-motore ad un giroscopio.

Struttura della frase

GYROSENSE [Gruppo], [Giroscopio N Motore Sensibilita] ...

Spiegazione di comando

Si possono connettere quattro giroscopi al regolatore di serie MR-C3000. GYROSENSE imposta la sensibilita di un singolo
servo-motore ad un giroscopio. [Giroscopio N Motore Sensibilita] usa numeri da 0 255 o costanti per controllare la sensibilita
di ogni servo-motore di un gruppo. Un’'impostazione di “0” non cambiera la sensibilita del servo. Come il valore aumenta cosi
sara la risposta del giroscopio.

Esempio di comando

GYROSENSE G6A, 100, 100, 255, 255, 50, 50

| servo-motori #0 e #1 impostano a 100 la sensibilita del Giroscopio.
| servo-motori #2 e #3 impostano al massimo (255) la sensibilita del Giroscopio.
| servo-motori #4 e #5 impostano a 50 la sensibilita del Giroscopio.

1) come connettere i giroscopi GWS, KRG-1
* giro porta #1: ADO, AD4
* giro porta #2: AD1, AD5
* giro porta #3: AD2, AD6
* giro porta #4: AD3, AD7

Es.:

i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo A e i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo D stanno usando il giroscopio #1

i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo A e i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo D stanno usando il giroscopio con direzione #0
i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo A e i servo motori #1, #2, #3 nel gruppo D stanno usando il giroscopio con sensibilita
205,200,250

(Codice per un giroscopio GWS)

GYROSET G6A,0,1,1,1,0,0
GYROSET G6D,0,1,1,1,0,0

GYROSET G6A,0,0,0,0,0,0

GYROSET G6D,0,0,0,0,0,0
(5) Come usare 12C

GYROSENSE G6A, 0, 250, 200, 250, 0, 0 Questa & un’interfaccia di una forma di comunicazione.

GYROSENSE G6D, 0, 250, 200, 250, 0, 0
ricevere e trasmettere un segnale.

(Codice per giroscopio KRG-1)

( ! CONST scl =22
KRG | CONST sda =23

(versione normale: per ogni domanda, chiedere al costruttore) '
" Write 1 . . . ) dim A as byte
(numero di modulo di KRG-1) davanti al numero di canale del :
giro. 1
(il numero di modulo del giroscopio GWS & 0 ma 0 pud essere ! 12C SAMPLE:
omesso) =
* Write (scrivere) numero di canale del giroscopio dopo il ' a=IN(sda)
numero di modulo ' s1: OUT scl,0

i OUT scl,1
* “10” significa non usare il giroscopio s
* utilizzando #1 canale giroscopio “11” . 83: OUT sda,0
* utilizzando #2 canale giroscopio “12” + OUTscl,0
* utilizzando #3 canale giroscopio “13” i OUT scl,1
* utilizzando #4 canale giroscopio “14” :

' OUT sda,1

i OUT scl,0

3 OUT scal,1
GYROSET G8A,11,10,10,10,10,10,10,10 .
GYROSET G8B,10,10,10,10,10,10,10,10 . OUT sda,0
GYROSET G8C,10,10,10,10,10,10,10,10 i OUT scl,0
GYROSET G8D,10,10,10,10,10,10,10,10 ¢+ OUT scl1
GYROSENSE G8A,255,1,1,1,1,1,1,1 ' OUT sda,0
GYROSENSE G8B,1,1,1,1,1,1,1,1 i OUTscl,0
GYROSENSE G8C,1,1,1,1,1,1,1,1 ! OUT scl,1
GYROSENSE G8D,1,1,1,1,1,1,1,1 :

1 OUT sda,1
GYRODIR G8A,1,1,1,1,1,1,1,1 i OUT scl,0

. OUT scl,1

! CODE =0

. FOR I=0TO7

i OUT SCL,0

'+ OUT SCL1

' A=IN(SDA)

L A=A<<]

i CODE = CODE ORA

© NEXTI

RETURN

Questa puo essere usata quando ci sono 2 porte disponibili a
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(6) impulso del protocollo di HMI

HMI (Interfaccia Multi-Protocollo Hitec) éuna nuova interfaccia creata per i servi robot Hitec. (per una
programmazione dei servi piudettagliata, viene richiesto un kit di impostazioni opzionali.)

* le seguenti informazioni possono essere usate da utenti interessati ai dati dimpulso.Questi dati dimpulso sono
richiesti per la posizione (angolo)del feedback tra i servi robot Hitec e un PC.

| servi eseguiranno un movimento specifico quando quattro tipi dimpulso saranno immessi da una sorgente esterna.
1) ampiezza dimpulso 50usec / feedback del valore della posizione (angolo)

2)ampiezza dimpulso 100usec / usa il valore di servo a parametro 1 (iniziale)

3)ampiezza dimpulso 150usec / usa il valore di servo a parametro 2

4) ampiezza dimpulso 200usec / usa il valore di servo a parametro 3

Nota: per usare la posizione (angolo) feedback con un circuito esterno, il terminale del segnale di controllo deve

avere funzioni bidirezionali. Per leggere il valore di feedback, deve essere eseguito un processo di risalita nella linea
di segnale.

Control signal 50usec
fmmmmm e e e e mmmmmmeeoo-
50( 1u- Feedback pulse 500usec - 2500use E

Control signal 100usec

100 Parameter change 1
Control signal 150usec

150 Parameter change 2
Control signal 200usec

200 Parameter change 3

Nota: la funzione di feedback ha un tasso d’errore del 10% poiché questa funzione & usta in congiunzione con il controllo PWM.
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ROBONOVA-I

(7) impostazione dell’AVVERTIMENTO DI BASSO-VOLTAGGIO

quando il voltaggio della batteria di ROBONOVA-1 scende sotto un certo livello, il LED di ROBONOVA-1 installato sulla testa
lampeggera per avvertire I'utente che e richiesta immediatamente la ricarica della batteria.
Il valore iniziale di basso voltaggio & 5,8V. questo pud essere cambiato con la programmazione.

(BOSUE robot woltage
GOSURE tilt proc

IF ER » 50 THEN GOTO action proc

IF ER = 0 THEN GOTO MAIN1

O ER GOTO MAIN, K1 K2 K3.K4 K5 K6 K7 K8 K9 K10, K11 K12 K13 K
GOTO main_exit

Cancellate I'annotazione di comando (‘) da ‘GOSUB robot_voltage trovato nella sub-routine MAIN
Es.: Cambiare ‘GOSUB robot_voltage in GOSUB robot_voltage

robot_woltage: "' [ 10 = Value »~ 256 = Woltage]

DINM w AS BYTE
A = AD(G)
IF & < 148 THEN Y15, Bar

FOR v = 0 TO 2
ouT 52,1

DELAY 200

ouT 52.0

DELAY 200

HEET

RETURN

Va alla sub-routine robot_voltage.
Per cambiare il valore di basso_voltaggio, inserite il seguente comando:

IF A < [value] THEN
(in questo esempio, valore = voltaggio*256/10)

Es.: se il nuovo valore di basso voltaggio & 6,0V, il [valore] sara153,6 (6,0 *256/10 = 153,6). Poiché RoboBasic non puo
calcolare i punti decimali, viene usato 153.

IF A< 153 THEN
6.0 *256/10 = 153.6 =153 -> IF A< 153 THEN

3. schema di basso voltaggio

vcc

T R1
50k ) Y
R2
= 50k
-0
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Capitolo 1
Sommario dei Comandi

per roboBasic

Sommario di Comando

RoboBASIC ¢ un esclusivo linguaggio di programmazione con funzione di controllo per robot. Con roboBASIC, i
comandi che sono necessari per controllare un robot sono stati aggiunti al linguaggio generico di programmazione
BASIC.

2) Questo simbolo significa che questo comando puo essere  eseguito solo con il regolatore di serie
MR-C2000

3) Questo simbolo significa che questo comando puo essere eseguito solo con il regolatore di serie MR-
C3000

Comandi relativi a dichiarazione/definizione

DIM Dichiara la variabile

AS Assegna la variabile quando si dichiara la variabile
CONST Dichiara la costante

BYTE Assegna come tipo di byte quando si dichiara la variabile

INTEGER  Assegna come tipo di numero intero quando si dichiara la variabile

Comandi di controllo del fusso

IF Inizia I’istruzione condizionale
THEN Esegue Iistruzione successiva quando la condizione di affermazione condizionale ¢ vera
ELSE Esegue Iistruzione successiva quando la condizione di affermazione condizionale ¢ falsa
ELSEIF Inizia un’altra istruzione condizionale
ENDIF Termina 1’istruzione condizionale
FOR Inizia I’istruzione in circolo
TO Assegna la serie ripetitiva per un’istruzione in circolo
NEXT Finisce I’istruzione in circolo
GOTO Divide il flusso del programma
GOSUB Richiama una sub routine
RETURN Ritorno da una sub routine
END Termina I’esecuzione del programma
STOP Ferma I’esecuzione del programma
RUN Esegue il programma continuamente
WAIT Attende finché il programma € completato
DELAY Ritarda I’esecuzione del prgramma per un determinato periodo di tempo
(2) BREAK Mette in pausa |’esecuzione del programma e passa alla modalita messa a punto

Comando del segnale digitale in entrata e uscita

IN Legge il segnale dalla porta d’entrata
OuT Invia il segnale alla porta d’uscita
BYTEIN Legge il segnale byte dalla porta d’entrata
BYTEOUT Invia il segnale byte alla porta d’uscita

2) INKEY Codice in entrata dalla porta d’entrata
STATE Situazione della porta d’uscita
PULSE Invia segnale pulsante alla porta d’uscita
TOGGLE Ribalta la situazione della porta d’uscita
3) KEYIN Riceve una tastiera analogica in entrata
HITEC ROBONOVA http://www.robonova.com
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Comando per la memoria

PEEK Legge i dati dal regolatore RAM

POKE Scrive i dati al regolatore RAM

ROMPEEK  Legge i dati dall’esterna EEPROM RAM del regolatore
ROMPOKE  Scrive i dati al regolatore EEPROM RAM

Comando per ’LCD

LCDINIT Inizializza il modulo LCD

CLS Cancella tutti i caratteri sul modulo LCD
LOCATE Definisce il posto della lettera sul modulo LCD
PRINT Mostra la lettera sul modulo LCD
FORMAT  Definisce il tipo di formato mostrato sul modulo LCD
CSON Fa apparire il cursore sul modulo LCD
CSOFF Nasconde il cursore sul modulo LCD
CONT Definisce il contrasto delle lettere del modulo LCD
DEC Emissione numerale decimale dell’LCD
HEX Emissione numerale esadecimale dell’LCD

3) BIN Emissione in numero binari dell’LCD

Operazione relativa all’operante

AND Usa ’espressione logica condizionale AND
OR Usa I’espressione logica condizionale OR
MOD Calcola il modulo per un’operazione aritmetica
XOR Usa I’espressione logica condizionale XOR

3) NOT Inverte tutti i bit

Comando di controllo del motore

ZERO Definisce il punto-0 (angolo neutrale) del servo
MOTOR Accende la porta d’uscita del servo
MOTOROFF Spegne la porta d’uscita del servo

MOVE Comanda diversi servi nello stesso tempo
SPEED Definisce la velocita del servo
?2) ACCEL Definisce ’accelerazione del servo
DIR Definisce la direzione del motore del servo
PTP Accende/spegne la simultanea operazione di controllo
SERVO Controlla il servo
PWM Definisce il controllo dell’ampiezza di pulsazione di un motore DC

(2)  FASTSERVO Comanda il servo alla massima velocita
3) HIGHSPEED Accende/spegne la modalita veloce del servo
3) MOVEPOS  Muove il gruppo servo dichiarato da POS

3) POS Definisce una posa specifica per il robot

3) FPWM Cambia ’ampiezza di pulsazione e la frequenza
3) MOVE24 Comanda tutti i 24 servi nello stesso tempo

3) INIT Definisce la posizione iniziale di movimento

(3)  MOTORIN Legge il valore dell’attuale posizione del servo

(3) AIMOTOR Modalita per usare motore Al

3) AIMOTOROFF Annulla motore Al

(3)  AIMOTORIN Legge il valore dell’attuale posizione del motore Al

3) SETON Modalita per usare la “funzione modalita”
3) SETOFF Annulla la “funzione modalita”
3) ALLON Funzioni modalita per tutti i servi

(3) ALLOFF Annulla la funzione modalita per tutti i servi
(3) GETMOTORSET  Legge I’attuale valore del servo e mantiene la posizione corrente

HITEC ROBONOVA http://www.robonova.com

Parametri da assegnare al gruppo motore

(3) G6A Assegna i servi #0-#5 al gruppo A
(3) Go6B Assegna i servi #6-11# al gruppo B
(3) Ge6C Assegna i servi #12-#17 al gruppo C
3) Ge6D Assegna i servi #18-#23 al gruppo D
(3) G6E Assegna i servi #24-#29 al gruppo E
3) G8A Assegna i servi #0-#7 al gruppo A
(3) G8B Assegna i servi #8-#15 al gruppo B
3) G8C Assegna i servi #16-#23 al gruppo C
(3) G8D Assegna i servi #24-#31 al gruppo D
3) Gl12 Assegna i servi #0-#11

3) Glé Assegna i servi #0-#15

3) G24 Assegna i servi #0-#23

3) G32 Assegna i servi #0-#31

Comando per il controllo del suono

(2) BEEP Emette un suono d’avvertimento con PIEZO
2) SOUND Emette un suono di frequenza con PIEZO
2) PLAY Suona una canzone con PIEZO

3) MUSIC Suona musica con PIEZO
3) TEMPO Definisce un ritmo sonoro

Comando per le comunicazioni esterne

(2) RX Riceve un segnale RS-232 attraverso la porta RX

2 TX Trasmette un segnale RS-232 attraverso la porta TX

(2)  MINIIN Riceve un segnale minibus attraverso la porta di comunicazione mini

2) MINIOUT  Trasmette un segnale minibus attraverso la porta di di comunicazione
mini

(3) ERX Riceve un segnale RS-232 attraverso la porta RX

(3) ETX Trasmette un segnale RS-232 attraverso la porta TX

Comandi per processare il segnale analogico

(3) AD Legge il segnale analogico dalla porta AD

(3) REMOCON Legge un valore di codice da un telecomando a infrarossi
3) SONAR Legge la distanza dalla porta ad onda di ultrasuoni

(3) RCIN Legge il valore d’entrata da un telecomando RC

(3) GYRODIR Definisce la direzione di un giroscopio

(3) GYROSET Assegna un giroscopio ad un servo

(3)  GYROSENSEDefinisce I’intensita di un giroscopio

Comando di processione

ON...GOTO Salta secondo il valore di una variabile

Altri comandi
RND Crea un numero casuale
REMARK  Fa un’ingresso nel testo
Comandi d’intenzione

SDEVICE  Definisce che il regolatore sia processato dal programma in azione in quel momento
3) SLIMIT Delimita I’estensione di spostamento del servo
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Capitolo 2
Grammatica generica

per roboBASIC

Dato che la grammatica di roboBASIC si basa sul linguaggio generico di programmazione BASIC, grossa parte di
roboBASIC ¢ simile o uguale a BASIC. In questo capitolo verra spiegata la grammatica generica di roboBASIC

Settaggio del carattere

1l settaggio del carattere grammaticale di roboBASIC ¢ composta dalle lettere dell’alfabeto Inglese (A-Z, a-z), dai
numeri (0-9) a da simboli speciali. I simboli che sono elencati nella tabella seguente in roboBASIC hanno un
significato speciale.

Simbolo Descrizione
+ Simbolo d’addizione
- Simbolo di sottrazione
* Simbolo di moltiplicazione
/ Simbolo di divisione
% Simbolo di rimanenza

Simbolo di assegnazione di bit
Simbolo numerico
7? Simbolo di testo
7? Simbolo di stringa di caratteri
Simbolo d’etichetta
Simbolo di segno uguale o di sostituzione

< Simbolo di disuguaglianza
> Simbolo di disuguaglianza
<< Simbolo di spostamento di bit a sinistra
>> Simbiolo di spostamento di bit a destra

Formula e operatore

Le formule possono essere composte da un valore che calcolato da integranti invariabili, variabili, e numeriche con
ognuna utilizzante degli operatori. Un operatore esegue operazioni aritmetiche o logiche per un dato valore. In
roboBASIC, gli operatori possono essere classificati come nella tabella sottostante.

Classificazione Funzione
Operatore aritmetico Esegue un calcolo aritmetico
Operatore relazionale Compara i valori numerici

Compara condizioni combinate o pratica la
manipolazione di bit
Operatore di bit Manipola i bit o esegue operazioni per i bit

Operatore logico

Operatori aritmetici

Un operatore aritmetico ¢ un simbolo che esegue un calcolo. Come nel generico linguaggio BASIC, addizone (+),
sottrazione (-), moltiplicazione (*), divisione (/), e modulo (% o MOD) possono essere usati in roboBASIC. Ma ci
sono alcuni punti differenti tra roboBASIC e BASIC generico.

Prima di tutto non c’é precedenza nell’operatore

In roboBASIC le parentesi () non possono essere usate

Esempio: A=1,B=2,C=3

BASIC generico:
A+B*C=1+2*3=1+6=7(in BASIC, le parentesi sarebbero usate se 1’equazione d’addizione avesse
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precedenza sulla moltiplicazione)

RoboBASIC:
A+B*C=1+2%3=3%3=9

In secondo luogo, calcoli matematici complessi possono causare errori inaspettati

In questo caso il calcolo matematico deve essere diviso in 2 o 3 calcoli.

Esempio:
D=A*B+C (Accettato)
F=A*B/C*D+E (Evitare calcoli aritmetici complessi)

In pit roboBASIC supporta solo tipi di byte o tipi di numeri interi, percio un punto decimale nel risultato sara
ignorato.

Le operazioni del modulo sano il simbolo “%” o “MOD” e I’emissione sara un modulo.

Operatori relazionali

Un operatore relazionale € usato per comparare due valori. L’emissione puo essere “TRUE” o “FALSE”. Questa
emissione ¢ usata per controllare il flusso di un programma in una frase IF.

Operatore Relazione Espressione
= Uguale a X=Y
<> Diverso X<>Y
< Minore di X<Y
> Maggiore di X>Y
<= Minore o uguale a X<=Y
>= Maggiore o uguale a X>=Y

Quando un operatore aritmetico ¢ uno logico sono combinati in un’unica formula, 1’operatore aritmetico sara eseguito
prima dell’operatore logico.

Operatori logici

Un operatore logico ¢ usato per comparare condizioni combinate. Il risultato dei calcoli riporta sia “TRUE” che
“FALSE”. Questa emissione ¢ usata per controllare il flusso di un programma in una frase IF.

Operatore Significato
AND [ E
OR \ Disgiunzione
XOR Disgiunzione esclusiva

Ogni operatore ha un’emissione come nella tabella sottostante. Nella tabella, “V” significa vero, “F” significa falso.

Valoredi X, Y E
X Y XANDY XORY | XXORY
\% \% \% \% F
\% F F \% \%
F \% F v \Y%
F F F F F

Operatori di bit

Un operatore di bit esegue dei calcoli per ogni variabile usata nel regolatore del robot facilitando il controllo dei bit
attraverso le porte di entrata/uscita.

Ci sono bit di somma (OR), bit di produzione (AND) e speciali bit di somma per calcoli di tutti i bit. In roboBASIC,
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il i simboli di calcolo, sinistra (<<), destra (>>) ¢ “.”, sono usati per muovere un bit in un punto specifico.

Se il valore di A ¢ 33 (numero binario 00100001) e il valore di B ¢ 15 (numero binario 00001111), avremo i seguenti
risultati quando usati gli operatori menzionati.

Operatore E
A AND B 1 (00000001)
AORB 47 (00101111)
AXORB 46 (00101110)
A<<l 66 (01000010)
A>>1 16 (00010000)
A.0 1 (bit-zero di A)

Quando svariati operatori sono usati nello stesso comando, 1’operazione sara eseguita nel seguente ordine.
1) operatore aritmetico/ operatore di Bit
2) operatore realzionale
3) operatore logico

Figura, Variabile/Costante e altre spiegazioni grammaticali

Dato che roboBASIC ¢ stato sviluppato per controllare hardware, roboBASIC non supporta variabili o costanti
relative alle stringhe usate nel BASIC generale.

Tipo di figura

Ci sono figure di tipo byte e figure di tipo numero intero. La gamma realtiva al tipo di figura usata ¢ mostrata sotto.

Tipo di Figura Di i Gamma
BYTE 1 byte (8bit) [ 0-255
INTEGER (numero intero) 2 byte (16bit) 0-65535

@

RoboBASIC non supporta i numeri negativi. Percio quando un simbolo “+” o
numero, I’operazione dara come risultato un errore.
Le dichiarazioni devono essere di un tipo di numero adatto.

viene aggiunto di fronte ad un

Antilogaritmo

Dato che roboBASIC ¢ progettato per controllare hardware, ¢ pili conveniente usare un’espressione esadecimale o un
altro tipo che una di tipo decimale. In roboBASIC possono essere usati numeri binari (Bin), numeri ottonari (Oct),
numeri decimali (Dec), e numeri esadecimali (Hex).

Antilogaritmo Dichiarazione Figura Utilizzabile Esempio
Numero binario &B 0,1 &B111101
Numero ottonario &0 0,..,7 &075
Numero decimale N/A 0,..,9 61
Numero esadecimale &H 0,..,9,A,..F &H3D

Costante e variabile

Una costante non cambia durante 1’esecuzione del programma. RoboBASIC puo definire la costante come un numero
di tipo byte o un numero di tipo intero. Il tipo di costante ¢ definito automaticamente secondo la gamma del numero.
Una volta che la costante ¢ definita, non puo essere ri-definita. Definire una costante non ha effetto sulle dimensioni
del programma. Una modifica del programma pud essere pill conveniente quando il numero usato frequentemente
viene definito come una costante.

Esempio
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CONST OFF =0
CONST motr_1=3
CONST motor_1 speed =200

Variabile ¢ il nome di una posizione di memoria nei dati usata nel programma. Nel regolatore del minirobot, il
numero di variabili ¢ limitato, cosi la dichiarazione variabile deve essere destinata per minimizzare il formato delle
variabili in conformita con l'oggetto.

DIM motor_1_delay AS INTEGER
DIM sensor_left AS BYTE

Quando si dichiara una costante o una variabile, si seguano le regole sotto elencate.

@

Primo: I’Inglese o il Coreano devono essere usati nella prima lettera. In Coreano (Cinese) o Inglese, le figure e
possono essere usati per il nome di una variabile o di una costante.

Secondo: il nome di una variabile o di una costante non puo superare la lunghezza di 64 caratteri.

Terzo: il nome di una variabile o di una costante non puo essere dichiarato due volte con lo stesso nome e non c¢’¢
distinzione tra letter maiuscole e minuscole.

Quarto: Nel dichiarare un punto costante piu grande di 65535, che ¢ la limitazione della gamma di numero intero, pud
risultare un errore.
Indicare bit

In roboBASIC le variabili possono essere utilizzate come unita di bit. Per utilizzare le variabili come unita di bit, &

usato I’operatore indicatore di bit (“.”). quando si usa I’operatore indicatore di bit sono possibili i bit 0~7 (variabile
byte) e i bit 0~15 (variabile numero intero). Solo una figura o una costante possono essere usate con questo operatore.

Esempio

DIM A AS INTEGER
CONSTBIT 2=2

Al=1

ABIT 2=0

A3 =1IN(1) ‘legge il valore dalla porta #1 e mette questo valore nel terzo bit del numero intero
variabile A

OUT 2, A.1 ‘estrae alla porta #2 il valore del primo bit del numero intero variabile A

Dichiarazione di spiegazione

Le spiegazioni di codice dovrebbero essere sparpagliate nel programma per un efficiente amministrazione e
creazione. Per inserire una dichiarazione di spiegazione viene usato il simbolo (‘) o il comando “REMARK?”. La
disposizione di una dichiarazione nel programma non ha effetto sull'esecuzione del programma.

Dichiarazione di sostituzione

Una dichiarazione di sostituzione ¢ usata per sostituire un valore con una variabile. Viene usato il simbolo “=". 1l
valore ¢ sempre alla sinistra del simbolo di sostituzione (=) e la variabile, stringa di caratteri, formula di calcolo o
funzione ¢ alla destra del simbolo di sostituzione (=).

Esempio
A=B ‘sostituisce ogni variabile
Al=1 ‘sostituzione di bit indicatore
A = ADIN(0) ‘sostituzione di funzione
A=3*2-1 Formula di calcolo numerica sostitutiva
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A=C+B-A Formula di calcolo variabile sostitutiva
A="1" Codice sostitutivo di ASCII

Etichetta di linea

Un’etichetta di linea ¢ usata per indicare una posizione nel programma. Per un’etichetta di linea possono essere usati
caratteri e figure. Esistono alcune regole di etichettatura.

Primo: Un’etichetta di carattere non deve superare i 64 cratteri e la prima lettera deve essere in Inglese o Coreano.
Secondo: 1l simbolo di etichetta (:) dev’essere attaccato dopo I’etichetta di carattere.

Terzo: I numeri all'interno della gamma 0~65535 possono essere usati per il nome di etichetta. Il simbolo
dell'etichetta non ¢ richiesto.

Quarto: Il nome di etichetta non puo essere duplicato e non vi € distinzione fra le lettere maiuscole e minuscole.
Solitamente un’etichetta ¢ usata per il controllo del flusso come i comandi GOTO o GOSUB.

Esempio

DIM AS INTEGER
START:
A =IN(0)
IF A = 0 THEN
GOTO START

END
GOTO START
100UT 1,0
DELAY 100
OUT 1,1
RETURN

Capitolo 3
Spiegazione dei comandi

di dichiarazione in roboBASIC

Questi comandi sono per dichiarare variabili o costanti.

DIM ... AS Dichiara ...come
Dichiara la variabile

Struttura della frase
1.) nel caso di una dichiarazione di una variabile singola:
e frase in Inglese: DIM [nome della variabile] AS [tipo di variabile]

2.) nel caso di una dichiarazione di multi-variabile:
e frase in Inglese: DIM [nome della variabile] AS [tipo di variabile], [tipo di variabile] AS [tipo di
variabile]...

Spiegazione di comando
Una variabile usata in roboBASIC deve essere dichiarata dal comando DIM. Il comando DIM deve usare AS per
dichiarare il tipo di variabile. Il nome della variabile no fa differenza tra lettere maiuscole o minuscole. Il nome della
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variabile non puo essere duplicato.

Una variabile ¢ usata per processare il valore del sensore o il valore convertito di un segnale analogico. Percio usando
la variabile appropriata, la creazione del programma ¢ piu efficiente. Il numero di variabili utilizzabili ¢ diverso a
seconda del regolatore di ogni robot.

La serie MR-C2000 usa variabili di formato inferiore a 30 byte. La serie MR-C3000 usa variabili di formato inferiore
a 256 byte. Le variabili di tipo byte hanno un formato di 1 byte, le variabili di tipo numero intero hanno un formato di
2 byte, quindi la dichiarazione deve essere corretta in maniera tale da non superare il numero massimo di variabili.

Esempio di comando

DIM I AS INTEGER ‘dichiara I come un tipo numero intero
DIM J ASBYTE ‘dichiara J comeun tipo byte
CONST

Dichiara una costante

Struttura della frase
frase in Inglese: CONST [nome della costante] = figura

Spiegazione di comando
Specificando un nome di una costante per una figura facilita il processo di programmazione.

Alcuni dei vantaggi di usare le costanti piuttosto che le figure o le variabili sono:
1.) dopo che una costante viene definita, puo essere usata durante tutto il programma.
2.) le costanti non possono essere cambiate da un errore.
3.) la modifica ¢ semplice.
4.) una costante non occupa una grossa quantita di memoria.

Esempio di comando

CONST OFF =0 ‘dichiara OFF come 0 (costante)
CONST A = &HB1001 ‘dichiara A come numero decimale 9 (costante)
Capitolo 4

Spiegazione di comando

Di controllo del flusso

Questi comandi sono usati per controllare o eseguire il flusso del programma.

IF ... THEN ...

Dichiarazione condizionale

Struttura della frase
1.) condizione singola:
o frase in Inglese: IF [condizione] THEN [dichiarazione quando la condizione é vera]
2.) condizioni multiple:
o frase in Inglese: IF [condizione 1] THEN
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[dichiarazione quando la condizione 1 é vera]

ELSEIF [condizione 2] THEN

[dichiarazione quando la condizione 2 é vera]

ELSE

[dichiarazione quando la condizione 1 e la condizione 2 sono false]
ENDIF

Spiegazione di comando

Quando una condizione IF ... THEN viene eseguita, la condizione IF verra studiata. Se la condizione ¢ TRUE (vera),
la dichiarazione THEN sara eseguita. Quando la circostanza ¢ FALSE (falsa), ogni condizione seguente di ELSEIF
sara studiata ed eseguita, al contrario la dichiarazione condizionale ELSE sara eseguita. Qui I’ELSEIF puo essere
inclusa oppure no a seconda della necessita.

In roboBASIC, la frase (IF ... THEN) ¢ essenziale per operare in accordo con una periferica esterna e salvare il
valore esterno come una variabile. La dichiarazione condizionale giudica il valore della variabile e permette al robot
di muoversi a seconda del valore.

Esempio di comando
1. P’esecuzione della condizione e dichiarazione ¢ molto semplice. Entrambe possono essere incluse nella stessa
linea.
IFA>0THENB =5
IFA>5THENB=0ELSEB=1

1. la formula condizionale di una frase IF puo usare 2 tipi di condizioni quando si usa un operatore relazionale.
IFA>0AND A<5THENB=3
IFA=70RA=9THENB=1

1. esempio di utilizzo di una complicata frase IF

IF A=1THEN
B=2
Cc=3
ELSEIF A =3 AND A =5 THEN
B=1
Cc=2
ELSEIF A =8 THEN
B=6
C=0
ELSE
B=0
C=0
ENDIF
FOR ... NEXT

Cicla un numero fisso di volte

Struttura della frase

frase in Inglese: FOR [variabile del ciclo] = [inizio] TO [fine]
[dichiarazione del ciclo]

NEXT /variabile del ciclo]

Spiegazione di comando

[Variabile del ciclo] conta il numero di cicli. [Inizio] ¢ il valore iniziale del ciclo e [fine] & "ultimo valore del ciclo
della variabile. Una figura, una costante, o una variabile puo essere usata per i passaggi di [inizio] e [fine].

In roboBASIC il passaggio [Fine] deve essere piu grande del passaggio [inizio]. roboBASIC aumenta
incrementalmente la variabile del ciclo. Esistono regole per usare le frasi

FOR ... NEXT.
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1. una frase FOR ... NEXT puo essere usata dentro un’altra frase FOR ... NEXT.
FORI=1TO 10
FORJ=1TO5

2. Quando si usano numerosa frasi FOR ... NEXT, I’ordine del NEXT [variabile del ciclo] non deve essere
cambiato.
FORI=1TO 10
FORJ=1TOS5

Anche se I’ordine della variabile di ciclo ¢ cambiato nell’esempio errato, non si avra un errore quando si
creera il codice obiettivo, ma una volta caricato sul regolatore del minirobot si otterranno risultati inaspettati.

3. ¢ possibile uscire da dentro una frase FOR ... NEXT ma non ¢ possibile entrare in una frase FOR ... NEXT

da fuori.
Corretto Errato

FCR1=1 TO10 GOTO 40

IF =5 THEN " .
GOTG B0 FORI=1TC 10 &7

ENDIF |

NEXT I =

20

4. 11 valore di una variabile usata nel [variabile di ciclo], [Inizio] e [Fine] non deve essere cambiato
arbitrariamente durante I’esecuzione di una frase FOR ... NEXT.

Esempio di comando
Connettere L.E.D. alla porta #0 del regolatore e farlo lampeggiare 5 volte.
DIM A ASBYTE  ‘dichiara la variabile da usare nellafiase in ripetizione

FORA=1TOS5 ‘il numero di ripetizioni é 5 volte

OuTO0,0 ‘spegne il L.E.D. connesso alla porta #0
DELAY 100 ‘ritardo di 100
OuTO, 1 ‘spegne il L.E.D. connesso alla porta #0
DELAY 100 ‘ritardo di 100
NEXT A
GOTO

Muove in una posizione specifica

Struttura della frase
frase in Inglese: GOTO [etichetta di linea]

Spiegazione di comando
Il comando GOTO cambia il flusso del programma saltando ad una specifica linea del codice. Usare il comando
GOTO eccessivamente complichera il programma percio non usarlo troppo frequentemente.
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Esempio di comando
DIM I AS INTEGER
DIM J AS BYTE

1=7

IF I=6 THEN GOTO L1
Ll: J=

OUTLJ

GOSUB. ... RETURN
Richiama un sottoprogramma e ritorno.

Struttura della frase
Frase in Inglese: GOSUB /etichetta di linea]

[etichetta di linea]:
RETURN

Spiegazione di comando
Il comando GOSUB richiama un sottoporgramma (sub routine) usato frequentemente e poi ritorna. In questo modo
GOSUB pernette al programma di essere piu piccolo e piu efficinte.

E possibile chiamare un secondo sottoprogramma da dentro il sottoprogramma originale. Questo ¢ limitato a 4 volte
con la serie MR-C2000 ¢ a 5 volte con la serie MR-C3000. Superare il limite causera errori.

Esempio di comando
DIM LED PORT AS INTEGER
LED_PORT =1
START: ........

GOTO START
END

LED_TOGGLE:
TOGGLE LED_PORT
RETURN

END

Conclude I’esecuzione del programma

Struttura della frase
frase in Inglese: END

Spiegazione di comando
Dopo 2 secondi dall’accensione del regolatore del minirobot, verra eseguito un programma salvato in EEPROM. Se il

comando END non ¢ usato alla fine di un sottoprogramma o di una frase di esecuzione del programma, il programma
funzionera continuamente. Per prevenire cio inserire sempre il comando END alla fine dei sottoprogrammi o delle
frasi di esecuzione.

Esempio di comando
1. concludere I’esecuzione di un programma dopo averlo eseguito.
DIM AS BYTE
START: A=1IN (0)
IF A =1 THEN END

GOTO START
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2. Puo essere creato un sottoprogramma strutturale.
DIM A AS BYTE

A = BYTEIN(0)

IF A =1THEN
GOSUB L1

ELSEIF A =3 THEN
GOSUB L2

ELSEIF A =4 THEN
GOSUB L3

STOP/RUN

Ferma/Lancia I’esecuzione di un programma

Struttura della frase
frase in Inglese: STOP/RUN

Spiegazione di comando
Questo comando fara fermare o lancera il programma continuamente. Qaundo il programma si sara fermato, usando il
comando RUN iniziera di nuovo.

WAIT

Aspetta fino a che il programma ¢ finito

Struttura della frase
frase in Inglese: WAIT

Spiegazione di comando
L’0S di controllo installato nel regolatore del robot ha 1’ultimo programma di controllo in tempo reale (REAL-

TIME).

Quando un programma sara eseguito, il programma successivo verra eseguito allo stesso tempo senza fermare il
programma precedente. Se il programma successivo richiede di essere lanciato solo dopo che il programma corrente
ha finito, allora viene usato il comando WAIT.

Esempio di comando
Es1:

uscita dalle porte #7 e #8 dopo aver mosso sei motori.

MOVE 120, 100, 140, 90, 70, 150
WAIT

OouT 7,1

OUT S, 1
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Es 2.
uscita #8 dopo aver fatto funzionare sei motori ma uscita #7 allo stesso tempo.

MOVE 120, 100, 140, 90, 70, 150
OuT 7,1

WAIT

OUT S8, 1

DELAY

Ritarda I’esecuzione del programma per un tempo stabilito.

Struttura della frase
frase in Inglese: DELAY [tempo di ritardo]

Spiegazione di comando

Questo comando ritardera I’esecuzione dle programma per un tempo stabilito. Il tempo di ritardo per i regolatori della
serie MR-C2000 ¢ di 10ms e di 1ms per i regolatori della serie MR-C3000.

Per il [tempo di ritardo] possono essere usate una figura, una costante o una variabile.

Esempio di comando
Regolatore serie MR-C2000:

DELAY 10 Ritardo di 100ms. (10ms * 10 = 100ms = 0.1sec)

Regolatore serie MR-C3000:

DELAY 500 Ritardo di 500ms. (1ms * 500 = 500ms = 0.5sec)

BREAK
Mette in pausa I’esecuzione del programma e cambia in modalita messa a punto (debug).
Serie MR-C2000.

Struttura della frase
frase in Inglese: BREAK

Spiegazione di comando

Mette in pausa I’esecuzione del programma e passa alla modalita messa a punto (debug). Quando il programma ¢ in
pausa, la condizione di memoria del regolatore del minirobot viene inviata al PC. Assicurarsi che il regolatore ¢ il PC
siano connessi tra loro. Altrimenti, il programma s’arrestera e rimmarra in quella condizione. Informazioni piu
dettagliate sono incluse in “Spiegazione di programma roboBASIC”.

Il comando BREAK non funzionera con i regolatori della serie MR-C3000. Se si sta usando un regolatore della serie
MR-C3000 il progress del programma potra essere seguito sistematicamente con la modalitad messa a punto (debug).

Esempio di comando

BREAK ‘Mette in pausa I’esecuzione del programma

ACTION no

Esegue i movimenti base prescritti di “templet” seguendo il numero del valore.

Struttura della frase
frase in Inglese: ACTION [numero]
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Spiegazione di comando
Esegue un movimento prescritto dal template seguendo il numero del movimento. Sono possibili un massimo di 32
movimenti.

Esempio di comando

ACTION 3 ‘esegue il movimento num.3.
ACTION 5 ‘esegue il movimento num.5.
ACTION 23 ‘esegue il movimento num.23.
Nota:

Questo comando riguarda solo il regolatore MR-C3024 ¢ il Robot Robonova-I.
goto AUTO
passa al programma di template

Struttura della frase
frase in Inglese: goto AUTO

Spiegazione di comando
Comando per iniziare I’incluso programma di template.
Esempio di comando

Goto AUTO ‘passa al programma di template

Nota:
Questo comando riguarda solo il regolatore MR-C3024 ¢ il Robot Robonova-I.

Capitolo 5
Spiegazione
Del segandle in entrate e uscita

In roboBASIC

Nel MR-C2000 ci sono 12 porte digitali I/O. E nel MR-C3000 ci sono 40 porte digitali I/O. queste porte esguono
diverse funzioni. Vedere la “spiegazione del regolatore” per maggiori informazioni sull eporte digitali I/O.

INQ
segnale digitale dalla porta.

Struttura della frase
comando in Inglese: IN(/numero della porta])

Spiegazione di comando
Un valore di segnale in entrata attraverso una porta viene salvato come variabile. I valori entrati sono 1 0 0. Possono
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essere usate variabili di tipo byte o numero intero. Attualmente solo I’ultimo valore di bit € disponibile. Il modo piu
efficiente ¢ quello di usare una variabile di tipo byte.

Esempio di comando
DIM AS BYTE

A =IN(0) ‘legge il segnale (interruttore o sensore) da #0 e lo fissa come variabile A

ouT(

Invia un segnale digitale ad una porta.

Struttura della frase
frase in Inglese: OUT [numero della porta], [valore d’uscita]

Spiegazione di comando

Invia un segnale dal regolatore attraverso una porta. Quando si invia un valore 0 (LOW, basso), uscira un segnale di
0V. Quando si invia un valore 1 (HIGH, alto), uscira un segnale di +6V. Numeri (0 o 1), costanti e variabili possono
essere usati per il [valore d’uscita]. Possono essere usate regolazioni bit per il [valore d’uscita] perché soltanto 0 o 1
sono disponibili nella porta d’uscita.

Esempio di comando
Questo esempio ¢ stato creato per testare le porte di entrata/uscita. Un pulsante ¢ connesso alla porta #0 e un LED all
porta #3.

DIM AS INTEGER
A=0 ‘inizializza la variabile A

START: A=1IN(0) ‘legge la condizione del pulsante
‘A.0 =1IN(0) ¢ disponibile

IF A=1THEN ‘quando il pulsante non ¢ spinto
OUT 3,0 ‘spegne il LED
ELSE ‘altrimenti,
OUT 3,1 ‘accende il LED
ENDIF
GOTO START ‘controlla il pulsante di nuovo
BYTEIN()

Legge il segnale dall’unita byte della porta d’entrata

Struttura della frase
frase in Inglese: BYTEIN(/numero della porta byte])

Spiegazione di comando
La porta del regolatore del robot puo entrare/uscire come un’unita di un bit come il comando IN/OUT. In certi casi il

segnale deve essere in entrata/uscita come un’unita (qui, porta di byte dell’unita di porta #8)

Regolatore serie MR-C2000:

porta byte Porta
\ 0 | Porta #0-#7 (porta #0 & I’ordine inferiore della porta byte)
1 Porta #8-#11 (porta #8 ¢ ’ordine inferiore della porta byte)
Regolatore serie MR-C3000:
porta byte Porta
0 Porta #0-#7 (porta #0 ¢ I’ordine inferiore della porta byte)

1 Porta #8-#15 (porta #8 ¢ I’ordine inferiore della porta byte)

2 Porta #16-#23 (porta #16 ¢ ’ordine inferiore della porta byte)
3 Porta #24-#31 (porta #24 ¢ I’ordine inferiore della porta byte)
4 Porta #32-#39 (porta #32 & I’ordine inferiore della porta byte)

Usando il comando BYTEIN, un valore di segnale in entrata attraverso la porta d’entrata byte viene salvato come
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una variabile. Il tipo di variabile deve essere dichiarato come un byte o come numero intero.

Esempio di comando
A =BYTEIN(0) ‘tutti i segnali dalle porte #0-#7 sono immessi come variabile 4

BYTEOUT

invia un segnale d’uscita ad una porta come un’unita di byte

Struttura della frase
frase in Inglese: BY TEOUT [numero della porta byte], [valore d’uscita]

Spiegazione di comando
Fa uscire i valori di segnale attraverso la porta di unita byte. Numeri, costanti o variabili possono essere usati per il
[numero di porta byte]. Per il [valore d’uscita] possono essere usati numeri tra 0-255, costanti o variabili di byte.

Esempio di comando
BYTEOUT 0,255  ‘invia il valore(5v) 1 alle porte #0-#7
BYTEOUT 0, &h10101010
‘invia il valore(5v) 1 alle porte #1, #3, #5, #7
‘invia il valore(0v) 0 alle porte #0, #2, #4, #6

INKEY

Inserisce il valore chiave atraverso la porta d’entrata -2000-

Struttura della frase
frase in Inglese: INKEY (/numero della porta])

Spiegazione di comando

Quando un interruttore viene spinto una volta, ¢ in realta spinto elettricamente e meccanicamente centinaia o migliaia
di volte. Questo fenomeno viene chiamato “chattering” (vibrazione, battimento). Il chattering puo causare errori
percio € necessario un circuito di protezione aggiunto. Nel regolatore del robot ¢ inserita nel software una funzione di
protezione dal chattering. Per utilizzare questo software, usare il comando INKEY.

Esempio di comando
Salva lo stato di schiacciamento di un pulsante connesso alla porta #0 come variabile A.

DIM A AS BYTE

A = INKEY(0)

STATE()

Legge il valore attuale della porta d’uscita

Struttura della frase
frase in Inglese: STATE ([numero della porta])

Spiegazione di comando
Se viene richiesto il valore dello stato di una porta d’uscita dopo aver inviato un segnale attraverso la porta, si usi la

funzione STATE. Non usare la funzione IN.

Esempio di comando
Questo ¢ un programma campione per testare lo stato d’uscita della porta #1.

DIM A ASBYTE
OUT 1,1

A =STATE(1) A=1
OUT 1,0
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A =STATE(1) ‘A=0

PULSE

Invia un segnale pulsante ad una porta d’uscita.

Struttura della frase
frase in Inglese: PULSE [numero della porta]

Spiegazione di comando
Invia un segnale pulsante ad una porta d’uscita per Sus. Il segnale pulsante viene usato per fornire un segnale ad una
periferica esterna.

- bis -+

Per il [numero della porta] possono essere usati numeri, costanti o variabili.

Esempio di comando
PULSE 3 ‘Invia un segnale pulsante alla porta #3.

TOGGLE

Inverte il segnale della porta d’uscita.

Struttura della frase
frase in Inglese: TOGGLE [numero della porta]

Spiegazione di comando
Inverte il segnale d’uscita di una porta d’uscita. Se il segnale della porta ¢ 0 (low, basso), il segnale sara invertito in 1
(HIGH, alto).

T — 1

0 0 -
Togale Toggle
(¥HE) (HFE )

Per il [numero della porta] possono essereusati numeri, costanti e variabili.

Esempio di comando

OuUT 3,1 ‘Invia il segnale “1” alla porta #3.
TOGGLE 3 ‘Inverte il segnale della porta #3.
KEYIN()
Inserisce numerose chiavi (tastierino numerico)  -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: KEYIN ([numero della porta analogica], [il numero delle chiavi])

Spiegazione di comando
Questo comando legge i valori di 16 pulsanti attraverso le porte di conversine AD (porte analogiche) nel regolatore
della serie MR-C3000.

Possono essere usati per la /[porta analogica] numeri (0-7), costanti e variabili byte.
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Numeri (1-16), costanti e variabili byte possono anche essere usati per /il numero della chiave].
La gamma di valore di un pulsante ¢ da 0 a 16. 0 significa che la chiave non ¢ spinta. I numeri da 1 a 16 significano
che la chiave ¢ spinta.

Esempio di comando
DIM K AS BYTE

K =KEYIN(0, 16)  ‘Inserisce i valori delle 16 chiavi connesse alla porta AD #0 come K

Capitolo 6
Spiegazione dei comandi

Relativi alla memoria

11 regolatore del robot ha una CPU e una memoria, per questo puo essere descritto come un microcomputer.
L’esecuzione della memoria ha un ruolo importante nei programmi di salvataggio e di calcolo. La memoria esterna
per il regolatore del robot, nella forma di EEPROM, viene usata per i programmi applicativi di salvataggio. La
memoria per i calcoli esecutivi ¢ situata nella CPU.

g
- il

Hypiiita *

RS Gl

La memoria interna ¢ chiamata RAM ma anche registro per via delle speciali caratteristiche della CPU del regolatore
del robot. La memoria interna ¢ legata al numero di variabili utilizzabili nel momento in cui viene creato un
programma. I regolatori della serie MR-C2000 hanno 30bytes di spazio variabile. I regolatori della serie MR-C3000
hanno 256bytes di spazio variabile. Gli altri settori di memoria sono delegati all’utilizzo interno del regolatore del
robot.

La memoria esterna ¢ legata alla dimensione del programma creato. La serie MR-C2000 ha 4kbytes e la serie MR-
C3000 ha 12k, 32k, 64k bytes di memoria a seconda del modello.

PEEK()

Legge il contenuto della memoria interna.

Struttura della frase
frase in Inglese: PEEK ([settore della RAM])
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Spiegazione di comando
La funzione PEEK richiama i dati dalla memoria interna. Non usare questa funzione se non si conosce I’esatta
struttura della memoria interna.

Regolatore di serie MR-C2000:
possono essere usati numeri tra 0-255, costanti o variabili byte.

Regloatore di serie MR-C3000:
possono essereusati numeri tra 0-65535, costanti o variabili byte.

Esempio di comando
DIM A AS BYTE

A =PEEK(43) ‘porta il valore del settore di RAM di indirizzo 43 alla variabile A

POKE

Scrive i dati nella memoria interna.

Struttura della frase
frase in Inglese: POKE [settore di RAM], [dati]

Spiegazione di comando

Il comando POKE puo essere usato per scrivere i dati nella memoria interna. Nel’MR-C2000 per il /settore di RAM]
possono essere usati numeri tra 0-255, costanti o variabili byte. Nell'MR-C3000 per il /settore di RAM] possono
essere usati numeri tra 0-65535, costanti o variabili byte.

Per i /dati] possono essere usati numeri, costanti o variabili (variabili numero intero).

Esempio di comando
POKE &h40, 100 ‘Scrive 100 nel settore di RAM di indirizzo 40.

ROMPEEK()
Legge i dati dall’esterna EEPROM.

Struttura della frase
frase in Inglese: ROMPEEK (/settore di ROM])

Spiegazione di comando

Il regolatore del robot usa una EEPROM per salvare i programmi o altri oggetti. Le funzioni ROMPEEK o
ROMPOKE che controllano la memoria esterna possono essere usate per salvare dei dati. Se il settore contiene gia
dei dati, potrebbe accadere un errore fatale. Per il [settore di ROM] possono essere usati numeri, costanti o variabili.

ROMPOKE
Scrive i dati nella EEPROM esterna.

Struttura della frase
frase in Inglese: ROMPOKE [settore di ROM], [dati]

Spiegazione di comando

11 regolatore del robot usa una EEPROM per salvare i programmi o altri oggetti. Le funzioni ROMPEEK o
ROMPOKE che controllano la memoria esterna possono essere usate per salvare dei dati. Se il settore contiene gia
dei dati, potrebbe accadere un errore fatale. Per il [settore di ROM] possono essere usati numeri, costanti o variabili.
Per i [dati] possono essere usati numeri tra 0-255, costanti o variabili byte.
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Capitolo 7
Controllo del modulo LCD

In roboBASIC

11 modulo LCD progettato per 1’uso con il regolatore del robot ¢ ’'MR-16202. Connettere il modulo LCD con la porta
#6 del regolatore della serie MR-C2000. ’'MR-C3000 ha una porta LCD specifica.
Qui verranno spiegati i comandi per il controllo del modulo LCD e per visualizzare le stringhe di caratteri.

MR-16202 LCD-Modul

LCDINIT

Inizializza il modulo LCD.

Struttura della frase
frase in Inglese: LCDINIT

Spiegazione di comando
11 modulo LCD deve essere inizializzato usando il comando LCDINIT in maniera tale da prevenire la visualizzazione

di caratteri inaspettati. Quando il modulo LCD ¢ inizializzato, tutti i caratteri saranno cancellati e il cursore sara
posizionato nell’angolo in alto a sinistra.

Esempio di comando
LCDINIT ‘Inizializza il modulo LCD.

CLS

Cancella i caratteri dal modulo LCD.

Struttura della frase
frase in Inglese: CLS

Spiegazione di comando
Usare il comando CLS per cancellare tutti i caratteri visualizzati nel modulo LCD. Quando il comando CLS viene

eseguito, tutti i caratteri saranno cancellati e il cursore sara posizionato nell’angolo in alto a sinistra. Ci sono
discrepanze tra LCDINIT e CLS. Con il comando CLS saranno cancellati solo i caratteri, ma con il comando
LCDINIT saranno cancellate tutte le informazioni, come le variabili interne.
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Esempio di comando 8 oo oo [sorn oo w700 [ano (w110 | ﬂ}y)ﬂn‘mﬁ\‘\mﬁ‘wu' sraa]1sen L 1asa 1111
CLS ‘Cancella quello che viene visualizzato nel modulo LCD L= I N R e A =

oo || [ R [FIEN 2] =] m FIF[S[E]
p— T EER ] LI T
LOCATE — ‘ BECSE | a0 }E!: =
Indica la posizione sul display di un carattere nel modulo LCD. p— AL | C = Bl SEIE
oo || F [ D T[T [ [Tk [ [pdfs
Struttura della frase I— SE =] IERE IR
frase in Inglese: LOCATE [coordinata x], [coordinata y] T ;’—.JF][J‘ -F“l___l{ T ‘_'-"-'I IIINE] }:; =
- . M eI FFEE g
Spiegazione di comando r SRR =] FaE AL
Con il comando LOCATE si puntano le coordinate x e y nel modulo LCD. Le coordinate di un modulo LDC 16x2 oo L4 [ ‘ J‘-:h:‘ [z A DL
sono fissate come nella figura sottostante. Possono essere usati per le coordinate x e y numeri, costanti e variabili, ma st | 21 \ ‘5‘\ A e |:|
il tutto deve cominciare con 0. —1 s [T [= ‘i ¥
BE 01 2345 BT A5 0N HOME e 1 ;‘FL‘E“{H Jullts
. SR - i 12 LLEL] | WA
e [ | =T=[F Tl * A=k

ani_m\ o LM ENHEARI]

| ] |~ TR0 2% T 1E|

Esempio di comando FORMAT()
LOCATE 0, 0 ‘Posiziona il cursore nell’angolo in alto a sinistra del modulo LCD. DEC()
LOCATE 4, 1 ‘Posiziona il cursore nelle coordinate (4, 1) del modulo LCD. HEX()
BIN(
Specifica il tipo di numero da visualizzare sul modulo LCD
PRINT
Espone i caratteri nel modulo LCD. Struttura della frase

frase di comando: FORMAT ([variabile], [tipo di uscita], [posizione del punto])

Struttura della frase
frase in Inglese: PRINT “[stringa di carattere]”, [numero]/ “[stringa di carattere]”, ... Spiegazione di comando

Il modulo LCD segue un formato specifico quando produce una variabile. Il comando FORMAT deve essere

posizionato dopo il comando PRINT.

Spiegazione di comando

Usare il comando PRINT per esporre un carattere nell’attuale posizione del cursore. La [stringa di carattere] pud

essere distinta con le doppie virgolette (“ *). La gamma di /numero] ¢ tra 1-255 (lo 0 non puo essere usato). Nel [variable type]/joutput type] EZETE E3ET The number expression
modulo LCD sara visualizzato il carattere applicabile ai numeri di codice ASCII. of paint
Byte type /idecimal 3 0 ~ 255
Esempio di comando
Byte type /Mhexadecimal 2 00 ~ FF
CLS Byte type /binary a8 00000000 ~ 11111111
PRINT “miniROBOT”, 126, ,,LCD* Integer type fdecimal 5 0 T 65535
Integer type Mexadscimal 4 0000 ~ FFFF
16 [0X000000000000 ™ 1 HH1EN

miniBORY = |0 Integer type /binary

e INITTRAXTNTER S |

I seguenti sono esempi sono di codice ASCII per un modulo LCD di linea 16x2. Il codice di carattere dipende dal
tipo di modulo LCD in uso.
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Esempio di comando
DIM A AS BYTE
DIM B AS INTEGER

LCDINIT

A= 100

B = 20000

LOCATE D, @

FRINT FORMATA, DEC, 4)
LOCATE D, 1

PRINT FORMATB, HEX]

CSON()
CSOFF()

Mostra/nasconde il cursore sul modulo LCD.

Struttura della frase
frase in Inglese: CSON / CSOFF

Spiegazione di comando
Il comand CSON/CSOFF mostrera o nascondera il cursore sul modulo LCD. In generale, quando il modulo LCD ¢

inizializzato il cursore € nascosto.

Esempio di comando
LCDINIT
CSON
PRINT "CURSOR ON"

i 13;_1._- TR |

M (Cursar)

CONT
Regola il contrasto del modulo LCD.

Struttura della frase
frase in Inglese: CONT [valore del contrasto]

Spiegazione di comando

Il modulo LCD ¢ retroilluminato. I caratteri sono visualizzati con il colore nero. Con il comando CONT puo essere
regolata I’intensita del colore. Per il [valore del contrasto] possono essere usati numeri, costanti e variabili. Come il
[valore del contrasto] aumentera, cosi il carattere diventera piu spesso. Il valore iniziale € 7.

Esempio di comando
LCDINIT

CONT 10
PRINT "robonova"
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Capitolo 8
Spiegazione dei Comandi
di controllo del motore

in ROBOBASIC

1l regolatore del robot puo controllare servo-motori e motori DC. Nel caso dei motori DC, il regolatore puo
controllare la velocita, la direzione, e fermare il motore usando comandi digitali di entrata e uscita.

La gamma di spostamento dei servo-motori ¢ da -90° a +90°. Per far funzionare i servo-motori in roboBASIC i gradi
sono espressi da numeri tra 10 e 190, dato che il regolatore del robot non usa i numeri negativi.

-40° +90°

Vari servo-motori:

N
I\ *

HE-IN HE-GE4EMG HER-34B0HD AIMOTOR

ZERO

Fissa il punto zero del servo-motore.

Struttura della frase

Regolatore di serie MR-C2000:

frase in Inglese: ZERO [punto 0 standard del motore], [punto 1 standard del motore], ..., [punto 5 standard del
motore]

Regolatore di serie MR-C3000:
frase in Inglese: ZERO [fissaggio di punto di gruppo], [punto n standard del motore], ...

Spiegazione di comando

11 punto zero dei servo-motori dipende da ogni singolo servo. Questo a causa di deviazioni del prodotto. Certi punti
zero possono essere 99 o 98, altri punti zero possono essere 101 o 102. Questi tipi di errori possono essere rimediati
con il comando ZERO. Una volte che il punto zero di ogni servo viene fissato, sara il punto standard del comando
MOVE.

11 punto zero fissato verra salvato nella EEPROM per evitare che sia cancellato dallo spegnimento.

Fissare il punto zero nella serie MR-C2000:
1) fissare il punto zero per tutti i servo-motori come 100 per cancellare i vecchi dati.
2) fissare la direzione del motore nella direzione normale.
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3) spegnere e riaccendere.
4) portare il motore sul punto zero (centro) usando la funzione in linea.
5) salvare questa posizione come il punto zero utilizzando il comando di punto zero.

ESI:
eliminare il vecchio valore di punto zero

ZERO 100, 100, 100, 100, 100, 100
DIR 1,1,1,1,1,1 “fissa la direzione del motore nella posizione normale

ES2:
fissare un nuovo punto zero. Salvare il punto zero (centro)

DIR 1,1,1,1,1,1
ZERO 100,101,99 “fissa il punto zero del servo- motore a 3
ZERO 102, 100, 100, 99, 101, 100 “fissa il punto zero del servo- motore a 6

Nel regolatore della serie MR-C2000 il settaggio del grado di punto zero deve essere dentro 90-100.

Fissare il punto zero nella serie MR-C3000:
Quando si fissano i punti zero nel regolatore MR-C3000 si deve dichiarare un gruppo.

ZERO G8B, 80, 120, 115, 80, 117, 88, 95, 120 “fissa il unto zero del Gruppo8B
(servo- motori #8-#15)

Nel regolatore della serie MR-C2000 il settaggio del grado di punto zero deve essere dentro 80-120.

MOTOR

Fissa il servo-motore da usare.

Struttura della frase

Regolatore di serie MR-C2000:

frase in Inglese: MOTOR [numero del motore]

Regolatore di serie MR-C3000:

frase in Inglese: MOTOR [numero del motore] / [gruppo da specificare]

Spiegazione di comando

Fissare il servo-motore nella serie MR-C2000:
Nei regolatori della serie MR-C2000 ci sono sei porte (#0-#5) per i servo-motori. I numeri dei motori che possono
essere specificati sono 0-5. Quando si vogliono usare tutti i servo-motori, si fissi il numero di motore a 6.

Se un numero non ¢ stabilito per il servo-motore, il servo-motore non funzionera assolutamente. Nel [numero del
motore] possono essere usati solo numeri tra 0-6.

Esl:

MOTOR 6 ‘saranno usati tutti (#0-#5) i motori
Es2:

MOTOR 2 ‘sara usato il motore #2

Fissare un servo-motore nella serie MR-C3000:

Nel regolatore della serie MR-C3000 ci sono 32 porte per 32 servo-motori. Ogni motore puo essere asseganto ad un
[numero di motore]. Gruppi di motori posso essere assegnati a [fissaggio di punto di gruppo].

Per il [numero di motore] possono essere usati numeri, costanti, e variabili byte.

Esempio di comando
Esl: MOTOR 0 ‘sara usato il servo-motore #0

Es2:  MOTOR G6A ‘sara usato il gruppo di servo-motori 6A (#0-#5)
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MOTOR G6C ‘sara usato il gruppo di servo-motori 6C (#12-#17)
Es3: MOTOR GSA ‘sara usato il gruppo diservo-motori 8A (#0-#7)
Es4: fissare il servo-motore con una variabile

DIMIAS BYTE

FORI1=0TO 31 ‘saranno usati i servo-motori (#0-#31) utilizzando la variabile I’
MOTOR 1
NEXT I

Es5: MOTOR G24 ‘sara usato il gruppo di servo-motori 24 (#0-#23)

Es6: MOTOR ALLON  ‘saranno usati tutti i servo-motori

MOTOROFF

Spegne un servo-motore.

Struttura della frase
Regolatore di serie MR-C2000:
frase in Inglese: MOTOROFF [numero del motore]

Regolatore di serie MR-C3000:
frase in Inglese: MOTOROFF [numero del motore] / [fissaggio di punto di gruppo]

Spiegazione di comando
Il comando MOTOROFF ¢ lo stesso del comando MOTORON.

MOVE

Fa funzionare diversi servo-motori allo stesso tempo.

Struttura della frase
Regolatore di serie MR-C2000:
frase in Inglese: MOVE [angoloOdel motore], [angolo1del motore], ..., [angoloSdel motore]

Regolatore di serie MR-C3000:
frase in Inglese: MOVE [fissaggio di punto di gruppo], [angolo n del motore]

Spiegazione di comando

Comando di movimento (move) con il regolatore di serie MR-C2000:

Il comando MOVE fa funzionare un servo motore nello specifico angolo desiderato. Mentre lo si usa, la funzione
PWM ¢ disabilitata. La gamma dell’/angolo di motore] ¢ tra 10-190.

Quando si vorra fissare i servo-motori #1, #3 e #4, la frase sara come questa:
MOVE 60, 100, 120

Quando si vorra fissare soo il motore #2, sara come in questo esempio.
MOVE, 140

Questo processo puo risultare molto complicato, specialmente quando si devono far funzionare 6 motori allo stesso
tempo. Questo processo sarebbe pitl semplice se fosse usato il “controllo istantaneo del servo” (servo real time
controlling).

Se viene usato un motore DC, 100 significa ‘ferma’, 190 significa massima velocita con rotazione al contrario ¢ 10
significa massima velocita con normale rotazione.

Se il motore deve essere usato dopo 1’operazione precedente, si usi il comando WAIT.

Esempio di comando
MOVE 100, 50, 140, 120, 80, 40

MOVE 120,,, 160
MOVE, 70, 100
MOVE,,,,, 100
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C do di movi nel regolatore di serie MR-C3000:
Nel regolatore di serie MR-C3000 le porte per i servo-motori sono diverse da quelle per PWM. Percio il comando di
movimento e il comando PWM possono essere usati allo stesso tempo.

Esempio di comando

EX 1)
MOVE GBA, 85,113, 72, 117, 115, 100
MOVE G&C, 75 96, 123, ,122
MOVE  G8A, 85,113, 72, 117, 115, 100, 95, 45

EX2)
MOWE G24, 85, 113,72, 117,115, 100

Is the same as;
MOWEZ24 85, 113,72, 117, 115, 100

SPEED

Stabilisce la velocita di un servo-motore

Struttura della frase
frase in Inglese: SPEED [velocita del motore]

Spiegazione di comando

Il comando SPEED stabilisce la velocita di un servo-motore fatto funzionare dal comando MOVE.

Nel regolatore di serie MR-C2000 per la [velocita del motore] possono essere usati numeri o costanti tra 1-15.
Nel regolatore di serie MR-C3000 possono essere usate variabili byte.

11 settaggio di norma ¢ 3. Una velocita troppo elevata ¢ pericolosa tanto per il robot quanto per I’utilizzatore.

Esempio di comando

Es I:

SPEED 7 “fissa la velocita del motore come 7

Es 2:

DIM STEP_SPEED AS BYTE ‘dichiara STEP_SPEED (variable)
STEP_SPEED = 15 “fissa la STEP_SPEED (variabile) come 15
SPEED STEP_SPEED “fissa la STEP_SPEED come STEP_SPEED
ACCEL

Stabilisce 1’accelerazione di un servo-motore.

Struttura della frase
frase in Inglese: ACCEL [accelerazione del motore]

Spiegazione di comando
Il comando ACCEL stabilisce il tasso d’accelerazione del servo-motore da 0 alla velocita fissata.

sdotar Valgenyiv]

L’[accelerazione del motore] utilizza numeri o costanti tra 0 e 15. il valore di norma € 3. Un numero piu grande
aumenta I’accelerazione del servo-motore.
Quando si fa funzionare un servo-motore per la prima volta, il servo ruota fino al punto fissato rapidamente. Per
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diminuire questa velocita iniziale ¢ raccomnadabile usare i comandi ACCEL e SPEED.
Nel regolatore di serie MR-C3000 il comando ACCEL non puo essere usato.

Esempio di comando
ACCEL 7 “fissa ’accelerazione del servo-motore come 7

DIR

Fissa la direzione di rotazaione di un servo-motore.

Struttura della frase
Regolatore di serie MR-C2000:
frase in Inglese: DIR [direzione 0 del motore], [direzione 1 del motore], ..., [direzione 5 del motore]

Regolatore di serie MR-C3000:
frase in Inglese: DIR [fissaggio di punto di gruppo], [direzione n del motore], ...

Spiegazione di comando
Un servo-motore girera a sinistra quando 1’angolo fissato ¢ piu piccolo di 100 (angolo standard) e girera a destra

quando I’angolo fissato ¢ piu grande di 100 (angolo standard).

Nella figura in basso la rotazione del servo-motore ¢ a sinistra (direzione normale) di 10 gradi.

HalH eald

La [direzione del motore] usa costanti o numeri come 0 (rotazione al contrario/gira a sinistra) o 1 (rotazione
normale/gira a destra). Il valore di base ¢ 0. Per esempuio, quando vengono usati 4 servo-motori, se il servo #3 viene
omesso (come “DIR 0, 1, , 07), quello girera nella direzione standard.

Esempio di comando
Esempio per il regolatore di serie MR-C2000:
DIRO,1,1,0,1,0

DIR,,0

Esempio per il regolatore di serie MR-C3000:

DIR G8A, 0,1,0,0,1,0,0,0

DIRG8B, 1,0,1,1,0,1,1,1

PTP Point to Point

Fissa la funzione On/Off per il controllo simultaneo dei servo-motori

Struttura della frase
Regolatore di serie MR-C2000:
frase in Inglese: PTP [fissa il valore]

Regolatore di serie MR-C3000:
frase in Inglese: PTP [SETON/SETOFF/ALLON/ALLOFF]

Spiegazione di comando

Nel caso di molteplici movimenti e movimenti ad angoli differenti, i tempi di chiusura dei servo-motori sono diversi
I’uno dall’altro. Quindi, nel caso di un Braccio Robot o di un altro robot servo-funzionante, i movimenti potrebbero
essere instabili.
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Nell’Ingegneria Robotica ¢’¢ una teoria chiamata “Point-to-Point” che puo calcolare il tempo di chiusura dei servo-
motori e finisce tutti i movimenti simultaneamente permettendo un’esecuzione pitt morbida.
I regolatori delle serie MR-C usano questo metodo di controllo Point-to-Point usando il comando PTP.

Controllo PTP nell’MR-C2000
11 [valore di settaggio] usa 0 (annulla) o 1 (fissa) (numero o costante) quando vengono usati due servo-motori (n°1 e
n°2). Vedere I’esempio sotto:

- esempio di moto teatrale:
FTR O
MOVE 100, 100
MOVE 110, 120

Descrizione: il motore n°1 si muove di 10 gradi e il n°2 di 20 gradi. Viaggiando entrambi alla stessa velocita
si muoveranno di 10 gradi insieme, e poi il n°2 si spostera dei rimanenti 10 gradi da solo.

- moto morbido con la funzione PTP
PTP 0
MOVE 100, 100
MOVE 110, 120
Descrizione: il motore n°1 si muove di 10 gradi e il n°2 di 20 gradi, ma il n°1 si muove a meta della velocita
del n°2. Entrambi i servo-motori si muovono e si fermano nello stesso tempo.

Si guardi il grafico sottostante per una comparazione tra 1’utilizzo del comando “PTP” (freccia verde) e no (freccia
blu).

Matar Not Jrained actin

110

100 1 20 Mator Np.2

Si noti che nel moto normale il motore n°1 e il n°2 si muovono fino all’angolo 110 simultaneamente, ma poi solo il
n°2 si muove in seguito fino al 120. Tuttavia, usando il comando “PTP”, con il calcolo tra ’aspettato movimento
all’angolo 10 del n°1 e al 20 del n°2, si compie un morbido finale di movimento.

Controllo PTP nel regolatore di serie MR-C3000:
con i regolatori delle serie MR-C3000 si possono usare molteplici servo-motori. La funzione di PTP puo essere
adeguata al controllo di tutti i servo-motori o di gruppi individuali-

PTP SETON (fissaggio del PTP): funzione di fissaggio del PTP come gruppi.

PTP SETOFF (annulla il PTP): funzione di annullamento del PTP come gruppi.

PTP ALLON (fissaggio del PTP su tutti): funzione di fissaggio del PTP per tutti i servo-motori.
PTP ALLOFF (annulla il PTP su tutti): funzione di annullamento del PTP per tutti i servo-motori.

Nel regolatore di serie MR-C3000, usando il comando “WAIT” alla fine di un movimento per ogni gruppo, tutti i
servo-motori di quel gruppo finiranno i movimenti nello stesso tempo.
SERVO

Viene fatto funzionare un servo-motore

Struttura della frase
frase in Inglese: SERVO [n° del motore], [angolo del motore]

Spiegazione di comando
Questo comando fissa I’angolo del motore desiderato. Nel caso del regolatore di serie MR-C2000, la funzione PWM
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¢ cancellata. Il /n° del motore] & il n° della porta del motore sul regolatore. L’/angolo del motore] & compreso tra 10
e 190, ed ¢ possibile usare numeri, costanti o variabili byte.

Esempio di comando

Esl:
SERVO 1, 130 ‘fa funzionare il motore n°1 alla posizione 130
Es2:
DIMIAS BYTE
FOR1=10TO 190
SERVO 4, 1
DELAY 100
NEXT I
PWM dell’Ampiezza di Pulsazione

Controllo dell’ Ampiezza di Pulsazione (Pulse Width Control)

Struttura della frase
frase in Inglese: PWM [n° del motore], [valore d’ampiezza di pulsazione]

Spiegazione di comando

Controllo del PWM nell’MR-C2000:

Nei regolatori di serie MR-C2000 le porte di controllo dei servo-motori e le porte PWM sono usate in congiunzione.
Quindi, il /n° del motore] ¢ da0a5.

Se il comando PWM ¢ impostato con un valore d’ampiezza di pulsazione la funzione servo viene annullata.
(Attenzione: in un programma i comandi SERVO o MOVE e il comando PWM non possono essere usati insieme.)

Tasso di utilizzo Valore Tasso di utilizzo Valore

ampiezza ampiezza di
pulsazione pulsazione

0 0 60 153

10 25 70 178

20 51 80 204

30 71 90 229

40 102 100 254

50 127

PWM 3, 127 ‘PWM imposta al motore n°3 una gamma di utilizzo del 50%

Controllo del PWM nell’MR-C3000:
11 controllo del servo-motore e il PWM non usano le stesse porte. Ci sono 3 porte PWM (n°0-n°3) installate nei
regolatori di serie MR-C3000 (454Hz di frequenza PWM nei serie MR-C3000).

PWM 0, 120 ‘Uscita della pulsazione di 120 di gamma di utilizzo alla porta PWM n°0
FASTSERVO
Fa funzionare un servo-motore ad una velocita maggiore ~ -2000-

Struttura della frase
frase in Inglese: FASTSERVO [n® del motore], [angolo del motore]

Spiegazione di comando

Questo comando accelera un servo specifico all’angolo desiderato il pitt velocemente possibile.

Soltanto i regolatori di serie MR-C2000 usano questo comando.

11 [n® del motore] ¢ la porta del servo-motore e 1’[angolo del motore] € I’angolo desiderato. Per 1’[angolo del motore]
possono essere usati numeri e costanti compresi tra 10 e 190.

Esempio di comando
FASTSERVO 2, 190 ‘invia il motore n°2 ad un angolo di 190 il piu velocemente possibile
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HIGHSPEED

Fissa un servo-motore in modalita alta velocita -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: HIGHSPEED [SETON/SETOFF]

Spiegazione di comando
Questo comando fissa o annulla la modalita alta-velocita di un servo-motore nei regolatori di serie MR-C3000. L’alta
velocita ¢ circa 3 volte piu veloce della velocita normale.

HIGHSPEED SETON: imposta la modalita alta-velocita nei regolatori di serie MR-C3000.
HIGHSPEED SETOFF: annulla la modalita alta-velocita nei regolatori di serie MR-C3000.
(Ritorna alla modalita di velocita normale).

Esempio di comando
HIGHSPEED SETON ‘imposta la modalita alta velocita

MOVEPOS Move position
POS Motor position

Stabilisce la posizione di movimento o la posizione del motore ~3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: MOVEPOS [etichetta di linea]

[etichetta di linea]:

Spiegazione di comando

Quando la posizione del robot (consistente nel comando ‘move’) nel regolatore di serie MR-C3000 ¢ portata da altri
comandi, viene maneggiata con il comando ‘POS’ (posizione del motore) e I’[etichetta di linea] con il comando
‘MOVEPOS’. Con i comandi ‘MOVEPOS’ e ‘POS’, si puo facilmente modificare e scrivere il programma
roboBasic.

Esempio di comando
MOVEPOS POS01 ‘comando di movimento ‘POS’ parte della posizione
d’etichetta ‘POS01’
POSO1: POS G6A, 10, 32, 15, 120, 78, 93
POS02: POS G6A, 67, 47, 32, 153, 23, 33
POSO03: POS G6A, 34, 37, 122, 162, 84, 28

FPWM Frequency pulse
Fa uscire un segnale PWM (la frequenza puo essere variabile) -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: FPWM [port], [duty rate]

Spiegazione di comando

La frequenza del PWM ¢ cambiata e la pulsazione ¢ uscita nei regolatori di serie MR-C3000.
Porta: Da0a2

Frequenza: da 1 (bassa frequenza)- 5 (alta frequenza)

Tasso di utilizzo: da 0 a 255

Esempio di comando
FPWMO, 1, 127 “fa uscire il segnale PWM (al 50% di tasso di utilizzo (127) e a bassa frequenza nella porta
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PWM n°0 del regolatore di serie MR-C3000)

MOVE24

Muove tutti i 24 servo-motori -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: MOVE24 [angolo 0 del motore], ..., [angolo 23 del motore]

Spiegazione di comando

Con i regolatori di serie MR-C3000 si possono far funzionare gruppi di servo-motori con il comando “MOVE”. 1
comandi “MOVE24” ¢ “MOVE G24” sono usati per far funzionare 24 servo-motori simultaneamente. Questo
comando ¢ utile per fare andare un robot da 16 a 24 servo-motori.

Esempio di comando
MOVE24 100, 45, 67, 44, 132, 122, ,,, 76, 81, 90

INIT Iniziale
Fissa la posizione iniziale del robot -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: INIT [nomina del Gruppo], [angolo n del motore], ...

Spiegazione di comando

Quando il regolatore di serie MR-C3000 viene installato in un robot, tutti i servo-motori sono fissati in una posizione
iniziale di “100” durante I’accensione. E’ possibile che si incappi in un danno per il robot.

Per prevenire il danno, la posizione iniziale d’accensione puo essere fissata ad una posizione diversa da “100”.
Usare il comando “INIT” nel caso di un servo-motore analogico (serie-HS).

Usare il comando “GETMOTORSET” nel caso di un servo-motore digitale (serie-HSR).

Esempio di comando
INIT G8A, 100, 45, 67, 44, 132, 122, 76, 81

MOTORIN() Dati in entrata del Motore ()

Legge I’attuala tasso del servo-motore. -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: MOTORIN ([n° del motore])

Spiegazione di comando

Con questo comando ¢ possibile leggere la posizione attuale di ogni servo robot (serie-HSR) connesso al regolatore di
serie MR-C3000 e controllarlo.

Per il [n° del motore] ¢ possibile usare i numeri da 0 a 31 come costante.

Connesso al regolatore: puo essere letto un angolo di motore da 0 a 190.

Non connesso: angolo del motore 0.

Esempio di comando
DIM SO0 ASBYTE

MOTOR 0 ‘usa il servo motore n°0
S0 =MOTORIN(0) ‘salva il valore del servo-motore n°0 nella variabile SO
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AIMOTOR Motore Al pronto

Usa il motore Al

Struttura della frase
frase inlnglese: AIMOTOR SETON/SETOFF/[n° del motore] / [nommina del gruppo]

Spiegazione di comando
Il motroe Al ¢ prodotto dalla Megarobotics. Un microchip di controllo ¢ installato nel motore Al che pud comunicare
con i regolatori di serie MR-C tramite RS232. il motore Al ¢ controllato dai regolatori di serie MR-C come un
normale servo-motore.

e controllare I’angolo del motore

e presentare lo stato del motore e controllare lo stato di torsione tramite il controllo PDI (PGAIN, DGAIN)

I motori Al possono connettersi alle porte da n°0 a n°30 (31 porte totali).
[n° del mototre]: nomina ogni motore,
[nomina di gruppo]: nomina i motori in gruppo

Tl processo del comando & simile al comando “MOTOR™. E possibile usare per il /n° del motore] un numero, una
costante o una variabile byte.
Quando si usa un motore Al, ¢ essenziale dichiarare “uso motore Al”, ma non ¢ richiesto per gli altri servo-motori.

e AIMOTOR SETON: approntamento usando un motore Al.
e AIMOTOR SETOFF: annullamento usando un motore Al.
e AIMOTOR INIT: sposta uniformemente il motore Al nella sizione iniziale

Esempio di comando

AIMOTOR INIT ‘Inizializza il motore Al

AIMOTOR SETON “dichiara I’utilizzo del motore Al

AIMOTOR 0 ‘utilizza il motore Al n°0

AIMOTOR G6B ‘usa il gruppo di motore 6B (n°6-11)

AIMOTOROFF Annullare il motore Al
Annulla il motore Al -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: AIMOTOROFF [n° del motore] / [nomina di gruppo]

Spiegazione di comando
Annullamento del comando “AIMOTOR”.
La stessa funzione di comando di “MOTOROFF”.

Esempio di comando

AIMOTOROFF ‘annulla il motore Al n°0.

AIMOTOROFF G6B ‘annulla tutto il gruppo di motori 6B (n°6-11).

AIMOTOR SETOFF ‘dichiara spento il motore Al

AIMOTORIN() Dati in entrata del motore Al
Legge il valore attuale di un motore Al -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: AIMOTORIN ([n° del motore])

Spiegazione di comando

Con questo comando ¢ possibile leggere la posizione attuale e controllare un motore Al connesso ai regolatori della
serie MR-C3000.

E possibile usare per il [n° del motore] numeri da 0 a 30 come una costante.

Connesso al regolatore: viene letto un angolo di motore da 10 a 90.
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Non connesso: angolo del motore 0.

Esempio di comando
DIM AI5 AS BYTE

AIMOTOR INIT

AIMOTOR SETON

AIMOTOR 5 “stabilisce I’utilizzo del motore Al n°5

AI5 = AIMOTORIN(5) ‘salva il valore del motore Al n°5 come variabile AI5

GETMOTORSET Fissare i dati in entrata di un motore

legge il tasso attuale di un servo-motore e mantiene quello stato.-3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: GETMOTORSET [nomina di gruppo], [nomina d’entrata del
motore 1], ...

Spiegazione di comando

Con un sistema di comunicazione interattivo, ¢ possibile leggere il valore della posizione attuale di un servo robot
digitale (serie-HSR) connesso ad un regolatore della serie MR-C3000.

Quando il regolatore della serie MR-C3000 ¢ installato in un robot, tutti i servo-motori sono riportati alla posizione
iniziale di “100” durante I’accensione, e si potrebbe avere un danno per il robot come risultato.

Per prevenire il danno, la posizione iniziale d’accensione puo essere sistemata in una posizione diversa da “100”.
Leggere la posizione attuale prima dell’iniziale d’accensione e poi 1’azione nominata uniformemente in accordo con
il comando “move”.

Per la [nomina d’entrata del motore nj si usi “0” 0 “1”. si legge il valore attuale del servo-motore selezionato e si
mantiene lo stato attuale del robot. Nel caso di “0”, si sposta all’iniziale valore del regolatore che ¢ 100.

Esempio di comando
GETMOTORSET G8A, 1,1,1,1,0,0,0,0
‘i servo-motori n°® 0, 1, 2, 3 mantengono I’attuale valore all’accensione.
‘i servo-motori n°4, 5, 6, 7 si spostanto al valore iniziale 100 d’accensione.

Capitolo 9
Comandi di roboBASIC

per il Controllo Musica

I regolatori di serie MR-C hanno la capacita di suonare un “beep” d’avvertimento e musica. Per utilizzare questa
funzione ¢ necessario avere un normale piezo separatamente. Lo spinotto esterno al piezo consiste di un terminale
rosso (+) e un terminale bianco di segnale.

Se si desidera un suono potente e pulito si puo connettere un altoparlante, ma ¢ richiesto un circuito driver corrente o
AMP.
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Connessione al regolatore della serie MR-C2000:

il piezo ¢ connesso con la porta n°8 del regolatore di serie MR-C2000. il terminale (+) del piezo ¢ connesso al VCC

della porta n°8 e il terminale (-) ¢ connesso al SIG (segnale) della porta n°8.

Connessione al reglatore della serie MR-C3000:

Il piezo ¢ connesso alla porta n°28 del regolatore di serie MR-C3000. il terminale (+) ¢ connesso al VCC della porta

n°28 e il terminale (-) ¢ connesso al SIG (segnale) della porta n°28.
Nota: il regolatore MR-C3024 ha un proprio piezo interno.

BEEP

suono d’avvertimento con piezo -2000-

Struttura della frase
frase in Inglese: BEEP

Spiegazione di comando

Usare il comando “BEEP” per fare un suono d’avvertimento con i regolatori della serie MR-C2000. Utilizzare un
cicalino come suono d’avvertimento ¢ possibile solamente collegandosi alla normale porta d’uscita usando il
comando “OUT”.

1l regolatore di serie MR-C3000 usa il cicalino con il comando “OUT”.

Esempio di comando

BEEP ‘produce un suono d’avvertimento
SOUND
Produce un suono con piezo -2000-

Struttura della frase
frase in Inglese: SOUND [tono], [lunghezza], [tono], [lunghezza], ...

Spiegazione di comando

Nei regolatori di serie MR-C2000 possono essere impostati la frequenza del segnale e il tempo di ritardo nel piezo.

Valore d’impostazione: da 1 a 254

Rifarsi alla tabella sottostante:

Entrata Fre(t};:;nza Entrata Fre((glze)nza Entrata Freg_;lze)nza
1 38,86k 70 800 160 389
2 23,81k 80 775 170 365
5 11,11k 90 689 180 344
10 5,88k 100 621 190 327
20 3,00k 110 565 200 311
30 2,00k 120 518 210 295
40 1,54k 130 478 220 283
50 1,23k 140 444 230 270
60 1,00k 150 413 240 260

Tempo Lunghezza (11msec)
0,5 sec 45

1 sec 90

2 sec 180

Esempio di comando
SOUND 60, 90, 60, 180, 30, 45 ‘genera una frequenza di 1KHz per un lsec, 2sec e genera una frequenza di

2KHz per 0.5sec.
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PLAY

suona una musica con piezo -2000-

Frase di comando
frase in Inglese: PLAY “[linea suona musica]”

Spiegazione di comando
1l programma roboBASIC e i regolatori di serie MR-C forniscono una funzione di suono di musica.
Per suonare la musica i dati devono essere aggiunti alla [linea suona musicaj. Rifarsi alla tabella sottostante:

Linea di Suono Musica Descrizione

Fa“

Controlla il tempo, il battito e la velocita
Sceglie ’ottava bassa
Sceglie I’ottava media
Sceglie ’ottava alta
Alza di un semi-tono(#)
$, - Abbassa di un semi-tono (b)
P, , (pausa) Pausa
< Abbassa un’ottava
> Alza un’ottava

T2 |w > Qm|m|o|a
=
N:

B
+

T significa tempo e il valore di tempo base ¢ 7.

Si puo modificare da 1 a 0 (0 significa 10). 1 ¢ il tempo piu veloce e 0 il piu lento.

Sono disponibili 3ottave con il regolatore di serie MR-C2000, sono chiamate ottava bassa, media e alta.
Per modificare la lunghezza di una nota, usare i numeri da 0 a 9 e rifarsi alla tabella sottostante:

Se la lunghezza di un tono non ¢ scelta, sara suonata 1’ultima lunghezza.

“4CDEF8G” significa suonare Do, Re, Mi e Fa e una semiminima di Solcome ottava nota.

11 valore standard delcomando “PLAY” ¢ una ottava media. Semiminima, Do e tempo 7 hanno lo stesso valore di
ottava e tempo dell’ultima modifica.

1.) La lunghezza del tono ¢ fissata [4Do 8Mi 6Fa].
2.) 1l simbolo # o altri segni sono fissati di fronte al tono [#Do $Mi +Fa -Sol 4#Do #4Do].

Usare il comando “MUSIC” invece che “PLAY” quando si utilizzano regolatori della serie MR-C3000

Esempio di comando
PLAY ,,M4GGAA GGE GGEED*

PLAY ,M4GGAA GGE GEDEC*

MUSIC

Suona una musica con piezo -3000-

Frase di comando
frase in Inglese: MUSIC “[linea suona musica]”

Spiegazione di comando
1l programma roboBASIC e i regolatori di serie MR-C forniscono una funzione di suono di musica.

Per suonare la musica i dati devono essere aggiunti alla [linea suona musica].
Rifarsi alla tabella sottostante:
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Linea di Suono -
. Descrizione
Musica

C Do
D ,»Re*
E M
F Fa“
G »Sol”
A LLas
B 2SI
[ Accorcia il tono 1,5 volte per un gruppo di note
1 Allunga il tono 1,5 volte per un gruppo di note
(6] Sceglie ottava

M Sceglie ottava 3
. Allunga il tono 1,5 volte

#,+ Alza di un semitono (#)

S, - Abbassa di un semitono (b)

P, ,(rest) Pausa
<L Scende di un’ottava
> H Sale di un’ottava

Con il regolatore di serie MR-C3000 sono possibili 7 stadi di ottave.
Per modificare la lunghezza di un tono si usino i numeri da 0 a 9. Rifarsi alla tabella sottostante:

o

Nel caso di note puntate, si scriva come un numero o “.” nella [linea suona musica).
Si deve usare il comando “PLAY” invece che “MUSIC” se si usano regolatori della serie MR-C3000.
Il comando “TEMPO” ¢ disponibile separatamente con i regolatori della serie MR-C3000.

Esempio di comando
MUSIC ,,034GGAA GGE GGEED*
MUSIC ,,03GGA4.A GGE GEDEC*

TEMPO

Imposta il tempo della musica -3000-

Struttura della frase
frase in Inglese: TEMPO [imposta il valore]

Spiegazione di comando
Impostare il tempo della musica usando il comando “MUSIC” quando si utilizzano regolatori della serie MR-C3000.
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Capitolo 10
Comandi

Per le comunicazioni esterne di roboBASIC

Comunicazione esterna del regolatore di serie IR-C2000

Con i regolatori della serie MR-C2000 possono essere usati due tipi di comunicazioni esterne. Una ¢ la
comunicazione seriale RS232 e I’altra ¢ la miniBUS.

Nelle comunicazini seriali, ¢ possibile avere una comunicazione interattiva con un personal computer (RS232
compatibile) o un altro regolatore MR-C. in aggiunta, si pud comunicare sia tramite cavo o con tecnologia wireless
usando un modulo RF. Sono necessari tre cavi per la comunicazione RS232 (trasmittente di connessione (TX),
rvicevente (RX) e terra (GND)).

TX TX PC
RX RX Micro regolatore
GND GND Regolatore robot

Regolatore robot

Quando ci si connette ad un computer, si dovrebbe usare un circuito di conversione di voltaggio (MAX232).

Con la miniBUS, il segnale BUS e la terra (GND) sono usati per la cumincazione interattiva.

MINIBUS MINIBUS
GND GND
Regolatore Robot Modulo relativo per regolatore

La miniBUS usa solo un cavo per la comunicazione interattiva. Dovrebbe essere seguite regole specifiche. Il modulo
LCD ¢ un esempio di trasmissione di dati usando la minibus. Qui il regolatore costruito nell’LCD ¢ impostato solo
per ricevere.

Comunicazione esterna con il regolatore di serie MR-C3000:

Le comunicazioni ad alta velocita RS232 con equipaggiamento da esterno sono possibili con i regolatori di serie MR-
C3000.

Tuttavia, la comunicazione miniBUs non ¢ possibile con la serie MR-C3000.

Entrambi i tipi di regolatore hanno una velocita massima di connessine RS232 di 115,200bps.

RX
La porta RX riceve un segnale RS232. -2000-

Struttura della frase
RX [velocita porta], [variabili ricevute], [etichetta di errore di processo ricevuta]

Spiegazione di comando

Usando la porta n°9 dei regolatori di serie MR-C2000 si possono ricevere i dati tramite RS232.

La [velocita porta] ¢ rappresentata da numeri da 1 a 4, dove i numeri corrispondono ad una specifica velocita e
impostazioni di porta che sono spiegate di sotto.

HITEC ROBONOVA http://www.robonova.com




ROBOBASIC Manuale Istruzioni di Comando in Italiano v2 41
Numero | Impostazione Porta
1 1200bps, 8Bit Daten, keine Paritit, 1 Stop bit
2 2400bps, 8Bit Daten, keine Paritit, 1 Stop bit
3 2400bps, 8Bit Daten, keine Paritit, 1 Stop bit
4 4800bps, 8Bit Daten, keine Paritit, 1 Stop bit

[Variabili Ricevute] ¢ la variabile di ricezione dei dati. Sono permesse solo le variabili byte di formato dichiarato.
[Etichetta di Erroe di Processo Ricevuta] ¢ I’etichetta per gli errori che capitano durante la ricezione. Come nel caso
del buffer di comunicazione vuoto. Tutti i programmi che apsettano dati attraverso la Porta RS232 possono usare la
struttura di frase sottostante.

Retry:

RX 4, A, Retry

Per ricevere segnali RS232 con i regolatori di serie MRC-C3000, deve essere usato I’ERX (ricezione dati).

Esempio di comando
In questo esempio il codice ASCII, &h80 (16 in analogico), ¢ ricevuto tramite la connessione RS232 da un terminale

esterno, il LED nella Porta Zero ¢ acceso, tutti gli altri sono spenti.

DIM A AS BYTE

Retry: RX 4, A, Retry
IF A = &h80 THEN

OouT o0, 0
ELSE
OouT o0, 1
ENDIF
GOTO Retry
TX
La Porta TX trasmette un segnale RS232 -2000-

Struttura della frase
TX [velocita porta], [dati]

Spiegazione di comando

Usando la Porta n°10 del regolatore di serie MR-C2000, i dati possono essere trasmessi tramite RS232.

La [velocita porta] ¢ rappresentata da numeri da 1 a 4, dove i numeri corrispondono ad una specifica velocita e
impostazioni di porta che sono spiegate di sotto.

Numero | Impostazione Porta n

1 1200bps, dati 8Bit, No parita, 1 bit Stop
2 2400bps, dati 8Bit, No parita, 1 bit Stop
3 2400bps, dati 8Bit, No parita, 1 bit Stop
4 4800bps, dati 8Bit, No parita, 1 bit Stop

[Data] ¢ un valore di dati trasmesso attraverso la Porta TX. Possono essere usati numeri, costanti e variabili. Nel caso
si volesse trasmettere la lettera “A”, andrebbe inviato il codice ASCII relativo alla letterea “A”. Rifarsi all’esempio di
sotto.

DIM I AS BYTE
= A"
TX 4,1

Se code di lettere vengono messe dentro le variabili, il valore ASCII della lettera nella coda ¢ messo dentro le
variabili.
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Per trasmettere un segnale RS232 con i regolatori della serie MR-C3000, andrebbe usato il comando “ETX”
(trasmissione dati) al posto del comando “TX”.

Esempio di comando
11 seguente € un esempio dove il valore di chiave della porta byte “0” sta continuamente trasmettendo attraverso

I’RS232 ad un terminale esterno.
DIM A AS BYTE

Main:
A =BYTEIN(0)
TX 4, A

GOTO Main

MINIIN

Riceve segnali Minibus attraverso la porta minibus -2000-

Struttura della frase
MINIIN

Spiegazione di comando
1 dati del miniBUS sono ricevuti usando una delle sei porte miniBUS nel regolatore di serie MR-C2000 oper tutto

iltempo che i dati “0” non sono ricevuti. La struttra del programma puo essere vista di sotto.
DIM A ASBYTE

Retry:
A =MINIIN
IF A =0 THEN GOTO Retry

MINIOUT
la Porta miniBUS trasmette segnali miniBUS -2000-

Struttura della frase
MINIOUT [Dati], [Dati]...

Spiegazione di comando
I dati del miniBUS sono trasmessi usando la porta miniBUS n°6 dei regolatori di serie MR-C2000. i protocolli di

comunicazione del minibus sono simili a quelli dell’RS232. numeri, costanti e variabili sono usati per i [Dati]. Una
illimitata quantita di dati puo essere trasmessa, ma non si puo trasmettere il numero “0”.

Esempio di comando
MINIOUT 100, 20, 76, 65
ERX

La Porta ERX riceve segnali RS232 -3000-

Frase di comando
ERX [Velocita Porta], [Variabili Ricevute], [Etichetta di Errore di Processo Ricevuta]

Spiegazione di comando

1 Dati vengono ricevuti utilizzando la Porta ERX dei regolatori di serie MR-C3000. Le costanti della /Velocita
Porta] sono elencate sotto.
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Numero | Impostazioni porta
2400 2400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
4800 4800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
9600 9600bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
14400 14400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
19200 19200bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
28800 28800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
38400 38400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
57600 57600bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
76800 76800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
115200 115200bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
230400 230400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit

[Variabili Ricevute] sono le variabili che immagazzinano i dati ricevuti, possono essere usate solo variabili byte
dichiarate.

[Etichetta di Errore di processo Ricevuta] ¢ I’etichetta di posizione dei dati che non sono ancora stati ricevuti.

Retry:
ERX 9600, A, Retry

Per ricevere segnali RS232 da un regolatore di serie MR-C2000, si dovrebbe usare il comando “RX” invece che il
comando “ERX” (ricezione Dati).

ETX
La Porta ETX trasmette segnali RS232. -3000-

Struttura della frase
Inglese: ETX [Velocita Porta], [Dati]

Spiegazione di comando
I Dati sono trasmessi attraverso la Porta ETX del regolatore della serie MR-C3000

Le costanti della /Velocita Porta] sono elencate sotto.

Numero Impostazioni porta
2400 2400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
4800 4800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
9600 9600bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
14400 14400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
19200 19200bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
28800 28800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
38400 38400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
57600 57600bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
76800 76800bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit
115200 115200bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit

230400 230400bps, 8Bit data, No Parity, 1 Stop bit

[Dati] ¢ il valore da trasmettere attraverso la Porta ETX. Numeri, variabili e costanti possono essere usati per i [Dati].
Notare I’esempio sottostante.

DIMIAS BYTE

I="A"
ETX 9600, I
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Se si deve trasmettere la lettera “A”, il codice ASClIper la lettera “A” andra inviato. Una lettera da inserire in una
variabile dovra sempre essere inivata prima in codice ASCII.

Per trasmettere segnali RS232 da regolatori di serie MR-C2000, il comando “TX” andrebbeusato invece che il
comando “ETX” (Trasmissione Dati).

Capitolo 11
descrizione del procedimento
di Comando del segnale

Analogico di ROBOBASIC

AD()

11 segnale analogico dalla Porta AD ¢ convertito in un segnale -3000- Digitale

Struttura della frase
AD ([Porta AD])

Spiegazione di comando

Nei regolatori di serie MR-C3000 ci sono otto Porte AD (Porte Digitali In-Out da 32 a 39), numerate da zero a sette,
che convertono un segnale analogico da periferiche o sensori esterni in un segnale digitale. Per la [Porta AD] sono
usate caostanti e variabili byte.

Esempio di comando
Nel seguente esempio, un valore viene emesso ad un modulo LCD dopo aver ricevuto un segnale analogico dalla
porta AD n°l.

DIM a AS BYTE Dichiara la variabile byte “a”.

LCDINIT Viene inizializzato I’uso del modulo LCD.

CLS Tutti i dati sullo schermodell’LCd sono cancellati.

CSOFF il cursore scompare.

MAIN: Viene dichiarata un’etichetta di nome MAIN.

A=AD (1) 11 valore immesso nella Porta AD #1 ¢ salvato come variabile “a”.

LOCATE 5,0 11 cursore ¢ posizionato a 5.0 sull’LCD.

PRINT FORMAT(a,DEC,2) Il valore immesso, a, viene emesso al modulo LCD come due digitali usando il sistema
decimale.

GOTO MAIN Va alla MAIN.

REMOCON()

Legge i valori di un telecomando a infrarossi dalla Porta di -3000- Trasformazione AD #7

Struttura della frase
REMOCON ([Remocon(#)])

Spiegazione di comando
La Porta n°7 viene utilizzata per un telecomando ad infrarossi. /Remocon(#)] ¢ assegnato al numero 1, ma si possono
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utilizzare altri numeri a seconda della versione di regolatore MR-C3000 (3024) in uso. A rigardo di particolari piu
specifici, rifarsi agli esempi dei capitoli seguenti.

Remocon(1) IR Remocon (tipo ID)

Esempio di comando

DIM a AS BYTE Dichiara i valori di variabile ricevuti.

MAIN: I’etichetta MAIN riceve costantemente il valore di remocon.
A =REMOCON(0) 1l valore di remocon ¢ messo nella variabile “a”

ON a GOTO MAIN,KEY1,KEY2,KEY3,KEY4 Vaalla MAIN senza che esista un valore di ricezione.
GOTO MAIN Va alla MAIN.

END

KEY1: Lo processa quando un valore di ricezione ¢ uno.F

GOTO MAIN Va alla MAIN.

KEY2: lo processa quando un valore di ricezione ¢ due.

GOTO MAIN Va alla MAIN.

KEY3: lo processa quando un valore di ricezione ¢ tre.

GOTO MAIN Va alla MAIN.

KEY4: lo processa quando un valore di ricezione ¢ quattro.

GOTO MAIN Va alla MAIN.

SONAR()

Legge le distanze calcolate da un sensore ad ultrasuoni connesso alla Porta ad Ultrasuoni -3000-

Struttura della frase
SONAR ([Porta ad Ultrasuoni])

Spiegazione di comando

Le Porte Digitali In e Out da 0 a 23 del regolatroe di serie MR-C3000 possono essere usate come porte ad Ultrasuoni

da 0a11. Si osservi la descrizione seguente.

LRI Dig;:asleeri: ;dgl-l(t:g;});egolatore Porta ad Ultrasuoni
Porta #0 Uscita Porta Ultrasonica #0
Porta #1 Entrata Porta Ultrasonica #0
Porta #2 Uscita Porta Ultrasonica #1
Porta #3 Entrata Porta Ultrasonica #1
Porta #4 Uscita Porta Ultrasonica #2
Porta #5 Entrata Porta Ultrasonica #2
Porta #6 Uscita Porta Ultrasonica #3
Porta #7 Entrata Porta Ultrasonica #3
Porta #8 Uscita Porta Ultrsonica #4
Porta #9 Entrata Porta Ultrsonica #4
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Porta #10 Uscita Porta Ultrsonica #5
Porta #11 Entrata Porta Ultrsonica #5
Porta #12 Uscita Porta Ultrsonica #6
Porta #13 Entrata Porta Ultrsonica #6
Porta #14 Uscita Porta Ultrsonica #7
Porta #15 Entrata Porta Ultrsonica #7
Porta #16 Uscita Porta Ultrsonica #8
Porta #17 Entrata Porta Ultrsonica #8
Porta #18 Uscita Porta Ultrsonica #9
Porta #19 Entrata Porta Ultrsonica #9
Porta #20 Uscita Porta Ultrsonica #10
Porta #21 Entrata Porta Ultrsonica #10
Porta #22 Uscita Porta Ultrsonica #11
Porta #23 Entrata Porta Ultrsonica #11

11 valore della [Porta ad Ultrasuoni] deve essere un numero fisso. Il valore di ritorno da SONAR deve essere
all’interno della gamma da 0 a 3000. Se il valore di ritorno ¢ 0, allora la distanza non & percepita, altrimenti viene
riportato un valore “XX”.

Un sensore ad ultrasuoni disponibile per i regolatori di serie MR-C3000 ¢ il modello SRF04 della ROBOT
ELECTRONICS Inc.

ERF4
Cannnefoss
e gy
M Lidvr Froimr Ll
Fgrer Puan o -
- L O P v
- O G
Esempio di comando
DIM A AS INTEGER Dichiara numero fisso la variabile A.
A =SONAR(3) 11 valore ricevuto (distanza) ¢ salvato nella variabile A usando la Porta ad

Ultrasuoni #3 (Porta Digitale In e Out #6, 7).
RCIN()
Immette i valori d’impulso da trasmettitori e ricevitori RC ~ -3000-

Struttura della frase
RCIN ([Porta di Ricezione RC])
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Spiegazione di comando
I ricevitori RC sono annessi alla Porta d’Entrata AD del regolatore della serie MR-C3000. Da li il valore di ricezione
del trasmettitore puo essere letto. La tabella sottostante mostra la configurazione della [Porta di Ricezione].

Numero di Porta AD del regolatore
di serie MR-C3000 Porta di Ricezione RC d
(Numero di Porta Digitale In e Out)

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #0

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #1

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #2

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #3

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #4

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #5

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #6

Porta #0 (Porta #32) Porta di Ricezione RC #7

Per prevenire malfunzionamenti causati da interferenze elettroniche, si dovrebbero usare ricevitori FM pit che AM.
Se il trasmettitore ha funzioni high-end, si possono realizzare pitl varie azioni 0 movimenti. Numero Porta AD (numero di Porta Digitale Porta Giroscopio
In e Out) del regolatore di serie MR-C3000 P

Porta #0 (Porta #32) Giroscopio #1 canale d’uscita Porta
Porta #1 (Porta #33) Giroscopio #2 canale d’uscita Porta
Porta #2 (Porta #34) Giroscopio #3 canale d’uscita Porta
Porta #3 (Porta #35) Giroscopio #4 canale d’uscita Porta
Porta #4 (Porta #36) Giroscopio #1 canale d’entrata Porta
Porta #5 (Porta #37) Giroscopio #2 canale d’entrata Porta
Porta #6 (Porta #38) Giroscopio #3 canale d’entrata Porta
Porta #7 (Porta #39) Giroscopio #4 canale d’entrata Porta

Finché un giroscopio ¢ reversibile, la specifica direzione sara determinata dal contingente valore del servo-motore. La
[Direzione Motore] ¢ uno “0” o un “1”. Un valore di | incrementera la posizone del servo-motore ¢ uno 0 la
diminuira.

Esempio di comando
GYRODIR G6A, 1,1,0,0, 1,0

Esempio di comando
DIM A AS BYTE GYROSET

determina quale giroscopio controllera un particolare gruppo di servo-motori.-3000-

A =RCIN(0) Un segnale Ricevuto dalla Porta di Ricezione RC ¢ salvato come variabile A.
Struttura della frase
GYROSET [Gruppo], [Giro N Motore] ...
GYRODIR
Imposta la direzione dei servo-motori quando supportato da un Giroscopio  -3000- Spiegazione di comando
Gyroset determina quale servo-motore in gruppo di servo-motori [Gruppo] viene controllato da un giroscopio
Struttura della frase specifico. [Giro N Motore] ¢ la specifica porta “giro” usata per ogni servo nel gruppo. Si veda 1’esempio sotto.

GYORDIR [Gruppo], [Direzione Motore] ...
01,02,03.04 : GWS PG03  11,12,13,14 : KRG-1
Spiegazione di comando 21922324 -reserved  31,32,33,34 - reserved
Questo processo controlla la direzione di un gruppo di servo-motori quando un giroscopio € connesso ad una porta
AD dei regolatori di serie MR-C3000. Esempio di comando
11 numero di giroscopi utilizzabili ¢ quattro. GYROSET G6B. 1. 1. 2.2.0.0

11 servo #6 riceve il sensore di giroscopio #1 e lo processa.

1l servo #7 riceve il sensore di giroscopio #1 e lo processa.

11 servo #8 riceve il sensore di giroscopio #2 e lo processa.

11 servo #9 riceve il sensore di giroscopio #2 e lo processa.

I servo-motori #10 e #11 non usano un sensore di giroscopio.

Vedere il tabella seguente.
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GYROSENSE

Imposta la sensibilita di un servo-motore ad un giroscopio. -3000-

Frase di comando
GYROSENSE [Gruppo], [Giroscopio N Motore Sensibilita] ...

Spiegazione di comando
Si possono connettere quattro giroscopi al regolatore di serie MR-C3000. GYROSENSE imposta la sensibilita di un

singolo servo-motore ad un giroscopio.

[Giroscopio N Motore Sensibilita] usa numeri da 0 255 o costanti per controllare la sensibilita di ogni servo-motore
di un gruppo. Un’impostazione di “0” non cambiera la sensibilita del servo.

Come il valore aumenta cosi sara la risposta del giroscopio.

Esempio di comando

GYROSENSE G6A, 100, 100, 255, 255, 50, 50

I servo-motori #0 e #1 impostano a 100 la sensibilita del Giroscopio.

I servo-motori #2 e #3 impostano al massimo (255) la sensibilita del Giroscopio.
1 servo-motori #4 ¢ #5 impostano a 50 la sensibilita del Giroscopio.

Capitolo 12
Comandi di Procedimento e Altri

di ROBOBASIC

ON ... GOTO

Divergenza condizionale in accordo con il valore delle variabili.

Struttura della frase
ON [Variabile] GOTO [Etichetta di Linea], [Etichetta di Linea] ...

Spiegazione di comando
“ON... GOTO” ¢ il comando usato quando il programma da processare diverge secondo il valore di una

[Variabile]. Quando si usa il comanod IF, il comando ON... GOTO puo essere ancora usato. Infatti, quando si
comaprano i due comandi, ON... GOTO coadiuva la creazione di un codice piu piccolo.

La seguente ¢ una comparazione tra IF e ON... GOTO.
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& = BYTEIN®) : A = BYTEIN(D)
IF &= 0 THEN . OM & GOTO 10, 20. 30
GOTO 10 ' IF &»2 THEN GOTO 40
ELSEIF & = 1 THEN :
GOTO 20 H
ELSEIF & = 2 THEN .
GOTO 30 :
ELSE H
GOTO 40 :
ENDIF :

Seguendo il comando ON... GOTOP c’¢ I[Etichetta di Linea]. L’[etichetta di Linea] aumenta numericamente quando
la [variabile] ¢ vera.

Numeri e costanti possono essere usati per la [variabile]. Un numero massimo di 255 puo essere utilizzato per
I’[Etichetta di Linea].

RND

Casuale.

Struttura della frase
RND

Spiegazione di comando
Per creare un programma casuale all’interno dei regolatori MR-C, si usi il comando RND. Questo comando creera un
numero casuale compreso tra 0 e 255.

Esempio di comando
DIM A AS BYTE

A =RND
BYTEOUT 0, A Un valore casuale esce alla Porta Byte 0.

REMARK

Pone una dichiarazione all’interno del codice

Struttura della frase
REMARK [Descrizione]

Spiegazione di comando

E una buona pratica di programmazione quella di inserire dichiarazioni all’interno del codice per spiegare certe
procedure. Questo puo essere fatto sia con un (‘) o col comando REMARK.

Seguendo il comando, una descrizione ¢ inserita nella stessa linea. REMARK non ha effetti sull’operazione del
programma.

Esempio di comando
REMARK 8 LED sono accesi

BYTEOUT 0, 0
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Capitolo 13
Descrizione di Comando

di ROBOBASIC

$SDEVICE

Imposta il regolatore applicabile al programma.

Struttura della frase
‘$DEVICE [Regolatore]

Spiegazione di comando
Questo comando imposta il regolatore su cui il programma ¢ caricato dopo la compilazione. Se un regolatore ¢ gia
stato assegnato, sara cambiato nel regolatore specificato da [regolatore].

Esempio di comando
‘SDEVICE MRC2000 1 programma attuale usa il regolatore MR-C2000.

,SLIMIT

Limita la gamma di movimenti per ogni servo-motore

Struttura della frase
‘SLIMIT [Numero Motore], [Valore Minimo], [Valore Massimo]

Spiegazione di comando

11 comando “SLIMIT” ¢ usato per impostare un angolo totale rotazionale del servo-motore nell’ordine di prevenire un
eventuale danno dovuto al sovrautilizzo del servo.

[Numero Motore] ¢ lo specifico servo utilizzato. La gamma ¢ compresa tra 0 e 31. [Valore Minimo] e [Valore
Massimo] sno I’angolo minimo e massimo desiderati compresi tra 10 e 190. L’angolo di base delservo-motore ¢ da
10 a 190.

Esempio di comando
‘SLIMIT 0, 50, 100 L’angolo del servo-motore ¢ limitato tra 50 ¢ 100.
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