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1. Uvod

Vazené zakaznice, vadzeny zékazniku,

dékujeme Vam za Vasi duvéru a za nakup této stavebnice robotické ruky (dale jen robot), na které (na
kterém) se naucite zaklady elektroniky, mechaniky a programovani. Tento robot je fizen vykonnym
mikroprocesorem ,ATMEGA64“, ktery muZete naprogramovat programovacim jazykem ,C“ v ,Open
Source Tools" na osobnim pocitaci (notebooku). Vlastni ovladaci programy robota mazete poté stahnout
do jeho mikroprocesoru z osobniho pocitace pomoci pfiloZzeného USB kabelu. Tohoto robota mizete
poté ovladat pomoci klavesnice osobniho pocitace (notebooku) nebo pomoci pfilozené klavesnice.

Vstupy a vystupy jakoz i sbérnici (bus) ,I12C“, kterymi je vybavena deska s tiSténymi spoji a se
soucastkami, mlzete pouzit k pfipojeni dalSich modulll, které rozsifi ,umélou inteligenci robota, aby
robot dokazal reagovat na podnéty ze svého okoli (napfiklad na dotyk prstu ruky, na rizné zvuky, na
hlasové prikazy, aby tento robot ,slySel“ a ,vidél“, co se dé&je v jeho blizkosti atd.). Kromé toho dokaze
tento robot komunikovat i s jinymi podobnymi roboty (pomoci interface ,12C").

Jako s opravdovou automatickou rukou umistite s timto robotem napfiklad na spravné misto soucasti
karoserie modelu automobilu a provedete s nim dalSi prace.

2. Bezpe€nostni p fedpisy
* Nenaméacejte tohoto robota a jeho souc¢ésti do vody nebo do jinych kapalin.

» Dejte pozor na to, aby Vam tento robot nespadl napfiklad se stolu na podlahu. Nehazejte timto
robotem, netfeste jim a netlacte na jeho souc¢asti nasilim. Mohlo by timto dojit k jeho poSkozeni a Vy
byste nemohli uplatnit zadné naroky, které by jinak vyplyvaly ze zaruky robota.

Manipulace s bateriemi a akumulatory

Abyste zabranili poSkozeni robota (baterie mohou vytéci), odpojte od ného baterie,
pokud nebudete robota delSi dobu pouzivat.

Nepouzivejte k napajeni robota sou¢asné baterie nebo akumulatory riiznych vyrobct.
Dejte pozor nato, Ze obycejné nenabijeci baterie (alkalické, zinko-uhlikové) nesméji byt
zkratovany, odhazovany do ohné nebo nabijeny! V takovychto pFipadech hrozi
nebezpedi exploze!

Vybité baterie (jiz nepouzitelné akumulatory) jsou zvlaStnim odpadem a nepatfi
v Zzadném pfipadé do normalniho domovniho odpadu a musi byt s nimi zachazeno tak,
aby nedochazelo k poskozeni Zivotniho prostfedil K témto Gcelim (k jejich likvidaci)
slouzi specialni sbérné nadoby v prodejnach s elektrospotfebi¢i nebo ve sbérnych
surovinach!

———

o
@)
6&7 Setiete Zivotni prostfedi! PFispéjte k jeho ochranég!

3. Rozsah dodavky

* Kompletni stavebnice robota (mechanické souc¢asti, elektronika a nastroje)

« Kabel s USB konektory,

e Kabel k pfipojeni pfiloZzené klavesnice

» Kabel k provedeni naprogramovani robota (k pfipojeni k programovacimu adaptéru)

» Kompakini disk (CD-ROM) se software a s navody k pouziti



4. Nastroje, které budete pot Febovat k sestaveni robota

=~

Dvojity vidlicovy kli¢ na matice M2 a M3 (soucast dodavky)

Ploché klesté (kombinacky)

Stipaci klesté

Sada vhodnych kFizovych a plochych Sroubovaku
KFizovy Sroubovak (soucast dodavky)

5. Nékolik poznamek k pouZiti (utahovani) samo  Feznych Sroubk G

Samorezné Sroubky se podobaji vrutdm (Sroubkdm do dfeva). Otacenim téchto Sroubkl vyfezavaiji jejich
zavity otvor ve spojovaném materiélu, ktery se postupné rozSifuje a Sroubek se do spojovaného
materialu zavrtava. Tyto samorezné Sroubky se pouzivaji ke spojovani kovovych plecht nebo souéasti
z mékkych umeélych hmot (plastd). Z tohoto divodu maji zavity téchto Sroubku vétsi vzdalenost od sebe,
jsou vySSi a tyto Sroubky maji dale ostfejSi hroty nez vruty nebo jiné Sroubky s normalnimi zavity.

Nékteré druhy samoreznych Sroubkl maji na svém hrotu (na Spi¢ce) drazky (vyfezy), které usnadriuji
zavrtavani (zafezavani) — viz vySe uvedené vyobrazeni.

Pfi Sroubovani a utahovani téchto Sroubkd postupuijte nasledujicim zplsobem:

1. Zatlacte hrot Sroubku na misto, do kterého budete chtit Sroubek zaSroubovat
(pfipadné umistéte hrot Sroubku do pfedem vyvrtaného malého otvoru). Poté
pfilozte do drazek na hlaviéce Sroubku vhodny Sroubovék a otoéte Sroubkem
doprava, abyste zafizli jeho zéavit (nebo nékolik jeho zavitd) do materialu (v
nasem pfipadé se u této stavebnice robota jedna o umélou hmotu).

Nyni Sroubek ponékud povolte jeho otocenim doleva.
Nakonec Sroubek zcela utahnéte jeho otacenim (Sroubovanim) doprava.

DuleZité upozorn éni:

Pokud budete tyto samorezné Sroubky ¢asto povolovat a znovu utahovat, zacne se
zvétSovat (rozSifovat) Sroubkem vyvrtany otvor, coz zpUsobi, Ze se za¢ne Sroubek
viklat (protacet) a nebudete jej moci pevné utahnout.

Neutahujte Sroubky pfilis silné. Sou¢asti robota z umélé hmoty by mohly prasknout!

6. Nékolik poznamek k pouziti (utahovani) zaji§ tovacich matic

Zajistovaci matice M2 a M3 mUzete pfi utahovani Sroubk( pridrzet plochymi klestémi (kombinackami)
nebo mizete k tomuto G€elu pouZzit ke stavebnici pfilozeny dvojity vidlicovy kli¢.



7. Seznam sou ¢asti stavebnice robota

Kryt drzaku velkého servopohomu (maxi)

4 rozpérné (distancni) Srouby M3 x 6

2 velké servopohony (elektrické motorky, maxi) 2 ovladaci packy servopohont se 4 rameny
4 malé servopohony (elektrické motorky, mini)

O

C D Kryt dvojitého drZzaku servopohont 4 rozpérné (distan¢ni) Srouby M3 x 30
Klavesnice s tlacitky k ovladani robota Kabel s USB konektory a CD se software
ADS
‘ ' Spirala k ¢istému poloZeni spojovaciho kabelu servopohont
4 kotouce s hrideli (s osickou) 4 kotouce servopohont

Drzéak velkého servopohonu (maxi) Dvojity drzak servopohonu

Drzak servopohonu prstu (chapadla) robota Drzék servopohonu zapéstniho kloubu robota



Adaptér k provedeni naprogramovani robota

Podstavec robota

Deska se soucastkami

Dl

Maly samorezny Sroubek M2 x 6 (18 kusu)

O

Samofrezny Sroubek M2.3 x 6 (10 kust)

Vel

Samorezny Sroubek M3.5 x 8 (4 kusy)

D

Sroubek M3 x 8 (8 kusti)

Matice M3 (4 kusy)

k pfipojeni klavesnice (2 kusy)

~

Kabel k propojeni servopohont

i

Samorezny Sroubek M2.3 x 8 (4 kusy)

D

Samorezny Sroubek M2.6 x 6 (8 kust)

P

Sroubek M3 x 6 (4 kusy)

Sroubek M3 x 10 (2 kusy)

Zajistovaci matice M3 (4 kusy)

10



8. Popis sestaveni robota b) Montaz ovladaci pa ¢ky se 4 rameny hlavniho dolniho servopohonu (maxi)
K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

Sestavte postupné robota podle nésledujicich kapitol a vyobrazeni. .
A Samorezny Sroubek M2.3 x 6.

a) Montéz hlavniho spodniho servopohonu (maxi) naz  akladni desku B Ovladaci packa se 4 rameny.

K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti: C  Zéakladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.
A 4 Sroubky s normalnim zéavitem M3 x 8.
B  Velky dolni servopohon (maxi).

C  Zakladni deska.

D 4 matice M3.

11 12



¢) Montaz drzaku horniho servopohonu (maxi)

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti:

A
B
C

4 malé samorezné Sroubky M2 x 6.
Drzak horniho velkého servopohonu (maxi).

Z&kladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.

13

d) Dokon €eni montaze drzaku horniho servopohonu (maxi)

K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

A

m o O @

Sroubek s normalnim zavitem M3 x 8.
Kotou¢ s hfideli (s osi¢kou).

Drz&k horniho servopohonu (maxi).
ZajiStovaci matice M3.

Z&kladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.

14



e) Montaz horniho servopohonu (maxi) f) Montaz krytu horniho servopohonu (maxi)

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

A 2 distan¢ni drZzaky horniho servopohonu. A 2 samorezné Sroubky M3 x 10.

B  Servopohon (maxi). B Kryt horniho (velkého) servopohonu (maxi).

C 4 samorezné Sroubky M3.5 x 8. C  Zé&kladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.
D  Z&akladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.
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g) Montaz ovladaci pa €ky se 4 rameny horniho servopohonu

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti:

A
B
C

Ovladaci packa se 4 rameny.
Samorezny Sroubek M2.3 x 6.

Z&kladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.

17

h) MontaZ spojovaciho dilu servopohon U

K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

A

m o O @

Spojovaci dil (spojka) servopohonti.

2 samorezné Sroubky M2.3 x 6.

2 samorezné Sroubky M2 x 6.

Zékladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem.

Zkontrolujte, zda Ize touto spojkou volné otacet o 180 °

18



i) Montaz dvojitého servopohonu (dvou malych servop ohon G ,mini ) G 3 samorezné Sroubky M2.3 x 6.

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: H Kryt drzaku dvojitého servopohonu.

A 2 Sroubky s normalnim zavitem M3 x 8. | Sestaveny drzak se 2 servopohony (mini).
B 2 kotouce s hrideli (a osi¢kou).
C 2 zajistovaci matice M3.
D

Dvoijity drzak servopohond.

J 2 kotouce servopohon.

K 2 samorezné Sroubky M2 x 6.

Sest y drzé ini).
E 4 samofezné &roubky M2.6 X 6. L estaveny drzak se 2 servopohony (mini)

F 2 malé servopohony (mini).

19 20



j) Dokon éeni montaze dvojitého servopohonu (mini) ajehodrz  aku k) Montaz servopohonu zap éstniho kloubu (mini)

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:
A 2 samorezné Sroubky M2 x 6. A 2 samorezné Sroubky M2.6 x 6.

B 2 samofezné Sroubky M2.3 x 6. B Maly servopohon (mini).

C  Zakladni deska s namontovanym dolnim hlavnim servopohonem. C  DrZ&k servopohonu.

C 2 zajiStovaci matice M3.

Zkontrolujte, zda Ize dvojitym servopohonem volné otacet o 180 °

21 22



1) Montaz krytu servopohonu zap éstniho kloubu m) Dokon éeni montaze krytu zap éstniho kloubu

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

A Sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem (mini). A Sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem (mini) a s krytem.
B Kryt drzdku servopohonu zapéstniho kloubu. B  Kotou¢ servopohonu.

C  Samorezny Sroubek M2.3 x 8. C  Samorezny Sroubek M2 x 6.

23 24



n) Montaz drzaku servopohonu prstu (chapadla) robot a 0) Montaz dopl nka drzaku servopohonu prstu (chapadla) robota
K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:
A Drzéak servopohonu prstu (chapadia). A Kompletné sestavené zépésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem a s krytem.

B 2 samofezné Sroubky M2 x 6. B  Drzék servopohonu prstu (chapadia).
C Kompletné sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem a s krytem. C  Zajistovaci matice M3.
D  Kotou¢ servopohonu.
- ) < . L
= E  Sroubek s normalnim zavitem M3 x 8.
____..--"— r1
Py —
=)

Zkontrolujte, zda Ize zapéstim robota (jeho zapéstnim kloubem volné otacet o 180 °

25 26



p) Montaz servopohonu prstu (chapadla) robota (mini ) g) Dokon €eni montaze servopohonu prstu (chapadla) robota

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:
A 2 samorezné Sroubky M2.6 x 6. Drzék servopohonu prstu (chapadia). A Kompletné sestavené zépésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem a s krytem.
B Maly servopohon (mini). B  Samorezny Sroubek M2 x 6 a kotou¢ servopohonu.

Kompletné sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem a s krytem.

27 28



r) Montaze prstu (chapadla) robota s) Dokon éeni montaze ruky (paze) robota
K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti: K provedeni této montaze budete potfebovat nasledujici soucasti:

A 2 samorezné Sroubky M2.3 x 6. A Kompletni prst (chapadlo) robota a kompletné sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se

Kompletné sestavené zapésti (sestaveny zapéstni kloub) se servopohonem a s krytem. servopohonem a s krytem.

B 2 samorezné Sroubky M2 x 6.

B
C 2 samofezné Sroubky M2 x 6
D C 2 samorezné Sroubky M2.3 x 6.

Prst (horni ¢ast chapadla).
D  Spodni smontovany dil robota.
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t) Montaz kovového podstavce robota a desky se sou  €astkami C 4 rozpérné (distan¢ni) Srouby M3 x 30.

K provedeni této montéze budete potfebovat nasledujici soucéasti:

D  Deska a elektronickymi sou¢astkami.
A 4rozpérné (distanéni) Srouby M3 x 6.

B Kovovy podstavec robota.

B  Kovovy podstavec robota.

31 32



u) Dokon &eni montaze robota ( ,robotické “ ruky) 9. Sou €astky a konektory na desce s tist  énymi spoji
K provedeni této montéZe budete potfebovat nasledujici soucasti: Servo 6, 5, 4, 3, 2,1

A 4 Sroubky M3 x 6 s normalnim zavitem.

Extral/ O

SPI

e |/
EXT Pad /

Battery SW1 Prog/Uart

Propojte pfilozenym spojovacim produzovacim kabelem vSechny servopohony robota (celkem 6 kusu).
Pouzijte k km zajiSténi propojovaciho kabelu ke stavebnici pfilozenou spiralu.

Poznamka: Popis jednotlivych konektord a spinacu na této desce uvadime v nasledujicich kapitolach.
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10. Napajeni robota, jeho zapnuti a vypnuti
Tohoto robota miizete napajet dvéma nasledujicimi zplsoby:

A Ke kontaktim ,Battery“ (+) a (-) na desce se soucastkami robota mizete pfipojit spravnou
polaritou zdroj stejnosmérného napéti (krabicku s bateriemi nebo s akumulatory), jehoz napéti
nesmi byt vy$si nez ,5,5 vV 11
Budete-li chtit pfipojit k tomuto napétovému vstupu napfiklad blok alkalickych baterii velikosti ,D*
(velké monoclanky s jmenovitym napétim 1,5 V, coz pfedstavuje celkové napéjeci napéti 6 V),
zapojte do série stimto zdrojem napéti vhodnou kiemikovou diodu v propustném sméru, kterd
snizi v tomto pfipadé napéjeci napéti na hodnotu 5,5 V.

Pfipojte vyvod plus (+) z bloku baterii na anodu kiemikové diody a katodu diody pfipojte k plus (+)
kontaktu ,Battery“ na desce se soucastkami. K minus (-) kontaktu ,Battery“ na desce se
souc¢éastkami pfipojte vyvod minus (-) z bloku baterii.

Jako nejlepSi FeSeni k napajeni robota timto zpusobem Vam doporuéujeme pouzit
akumulatorovou baterii (blok akumulatort) se 4 akumulatory NiMH (NiCd) velikosti ,D“, které maji
jmenovité napéti 1,2 V, coz predstavuje celkové napajeci napéti 4,8 V. Tyto akumulatory budete
moci nabijet ve vhodné nabijecce. V tomto pfipadé nemusite pouzit Zzadnou kfemikovou diodu.

Poznamka: Program ,RobotLoader “, ktery pozdéji zobrazite na monitoru osobniho pocitace
nebo notebooku, dokaze zméfit maximalni napajeci napéti 5,1 V.

B S vyhodou muzete napdjet robota externim sitovym napajecim zdrojem (230 V AC) se
stabilizovanym vystupnim stejnosmérnym napétim 7 V az 12 V, ktery dokaZze dodavat proud 2 A.
Kontakty (konektor) vystupu tohoto napdjeciho zdroje pfipojte ke kontaktim ,DC 9 V power “.

:::ll-lJ (o) mua]
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Po pfipojeni napajeni a po zapnuti robota posuvnym prepinacéem ,SW1“ na desce se soucastkami do
polohy ,ON“ se ponékud pohnou vSechny servopohony robota a na desce se soucastkami se rozsviti
Zlutd kontrolka (svitiva dioda) ,LED1“. Poloha posuvného prepinace ,SW1* ,OFF“ na desce se
soucastkami robota znamena vypnuti robota. Nyni mlZzete pfikrocit k nainstalovani software a k
naprogramovani robota (viz nasledujici kapitoly).
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11. Instalace software na osobnim po €itaéi (notebooku)

Dilezité upozorn éni: V nasledujicich kapitolach popisujeme pouze poziti opera¢niho systému
Windows (XP, W7, W8). Pouziti opera¢niho systému LINUX naleznete v originalnim navodu k obsluze.

a) VSeobecné informace k provedeni instalace softwa  re

Zapnéte svlj osobni pocita¢ (notebook), pockejte na spusténi operacniho systému Windows a vlozte
(zasurite) do prfislusné mechaniky na svém osobnim pocita¢i (notebooku) ke stavebnici pfilozeny
kompaktni disk (CD). V v normalnim pfipadé se na monitoru pocitae zobrazi instalaéni menu, které se
nachéazi na tomto kompaktnim disku.

Kromé toho mlzete obvyklym zpGsobem pomoci manazeru soubord v hlavnim adresafi (v hlavni slozce
soubort) na CD oteviit soubor ,start.htm “ v internetovém prohliZze¢i, napfiklad ve ,Firefox “.

Pokud neméte na svém osobnim poéitaci (notebooku) nainstalovan jesté Zadny internetovy prohlize¢
(napriklad ,Internet Explorer “), naleznete nstalacni soubory pro internetovy prohlize¢ ,Firefox “ na
pfilozeném CD v jeho adreséfi (ve sloZce soubort): < Jednotka CD-ROM >:\Software\Firefox

Po volbé jazyka komunikace naleznete v menu na CD originalni navod k obsluze robota (tento névod)
.Software “, ktere (ktery) obsahuje vsechny potfebné nastroje (tools), USB ovlada¢ a ukazkove
programy se zdrojovym kédem k ovladani robota.

V zavislosti na bezpecénostnich nastavenich v pfislusném internetovém prohlize¢i mulzete spustit
instalaci pfisluSnych programd pfimo z pfilozeného CD!

b) Instalace software WinAVR

Software ,WinAVR" je soubor dulezitych potfebnych programu k vytvoreni aplikaci pro mikroprocesor
AVR v programovacim jazyce ,C* k ovladani robota. Tento software je volné pfistupny na internetu a
nejnoveéjsi (aktualni) verze tohoto software si muzete bezplatné stdhnout do svého pocitace z nasledujici
internetové (webové) adresy: http://winavr.sourceforge.net/

Tento software si mizete do svého pocitae nainstalovat také z pfilozeného CD kliknutim mysSi na
nabidku ,WinAVR “.
< Jednotka CD-ROM >:\Software\AVR-GCC\Windows\ WinAVR  \

Instalace tohoto programu (software) do osobniho péitace (notebooku) je velice jednoducha. Klikejte
postupné stale mysi na nabidku ,Weiter “ (DalSi).

Mate-li na svém pocitaci nainstalovan operacni systém Windows Vista, Windows 7 nebo 8 musite
v kazdém pripadé pouzit nejnovéjsi verzi software ,WIinAVR" (verze software, kterd se nachazi na
pfilozeném CD, nemusi u vySe uvedenych operacnich systém( bezvadné fungovat). Pred kaZdou
instalaci novéjsi verze provedte nejprve odinstalovani starsi verze software ,WinAVR “.

Dale budete potfebovat nejnovéjsi verzi aplikace ,Java“ (minimalné verzi Java 6). Nejnovéjsi verzi
aplikace Java“ si mizete stdhnout do svého pocitace z internetové adresy ,http://www.java.com *
nebo ,http://java.sun.com*.

Verzi Java 6 naleznete také na pfilozeném CD v nasledujicim adresafi.
<CD-ROM >:\Software\Java\JRE6\Windows\
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¢) Software RobotLoader

Tato aplikace byla vyvinuta ke stazeni novych vytvofenych programi do mikroprocesoru robota
(programa k jeho ovladani). Tento program nemusite instalovat. Zkopirujte tento program do libovolného
adresare (do libovolné slozky soubord) na pevném disku svého pocitace (notebooku) z pfilozeného CD.
Program ,RobotLoader “ je na tomto CD ulozen v komprimovaném souboru ,RobotLoader.zip “.

<CD-ROM >:\Software\RobotLoader\RobotLoader.zip

Po zkopirovani souboru ,RobotLoader.zip “ do pocitae tento soubor dekomprimujte (rozbalte) do
nového adresare (do nové slozky), napfiklad do ,C:\Programy\RobotLoader “. V tomto adresafi
s rozbalenymi soubory naleznete soubor ,RobotLoader.exe “. Dvojim kliknutim mysi na tento soubor po
jeho nalezeni spustite program ,RobotLoader *.

Vlastni program ,RobotLoader “ se nachdzi v archivu Java, ve kterém jej mlzete také alternativné
spustit (oteviit) v pfikazovém fadku

java -Djava.library.path=".\lib” -jar RobotLoader_| ib.jar
V pfipadé potfeby si tento program ulozte znamym zpusobem na plochu obrazovky pocitace jako ikonu.

d) Ukazkové programy ovladani robota (p  Fiklady ovladani robota)

Ukéazkové programy ovladani robota se nachazeji na pfilozeném CD v komprimovaném souboru
s priponou ,,.zip*“.

<CD-ROM-Laufwerk>:\Software\Robot Arm Examples\Robo  t ArmExamples [MINI].zip

Rozbalte (dekomprimuijte) tento soubor do vhodného adreséare (do vhodné slozky) na pevném disku
svého pocitace, napfiklad do adresare nebo podadreséare ,Robot Arm\Examples\ *“.
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12. Stazeni program G do mikroprocesoru robota a jeho zakladni ovliadani

K tomuto Gcelu budete potfebovat programovaci adaptér s konektorem USB (viz nasledujici vyobrazeni)
a vySe uvedeny software ,RobotLoader “.

Tento adaptér propojte pfilozenym kabelem s volnym USB konektorem (portem) na osobnim pogitaci
(notebooku) a pfilozenym kabelem s konektorem ,Prog/Uart “ na desce se sou¢astkami robota. Kazdé

RobhotLoader

Software ,RobotLoader “
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12.1 Instalace ovlada €e USB (programovaciho adaptéru)

Drive neZ pfistoupite k naprogramovani robota, musite si do svého osobniho pocitace (notebooku)
nainstalovat ovlada¢ USB (ovlada¢ programovaciho adaptéru, interface USB). Toto provedte pred
prvnim pfipojenim robota k osobnimu pocitaci (notebooku). Nepfipojujte zatim programovaci adaptér
k osobnimu pocitaci (notebooku).

Ovlada¢ USB (program ,CDM") se nachazi na pfilozeném CD v souboru ,CDM_Setup.exe “.
<CD-ROM >:\Software\USB_DRIVER\Win2k_XP\CDM_Setup.e xe

Po instalaci tohoto ovladace, respektive programu ,CDM*, muiZzete programovaci adaptér pfipojit
pfilozenym USB kabelem k osobnimu poc¢ita¢i (notebooku).

Pokud jste jiz predtim pfipojili programovaci adaptér k PC, pak po vyZzadani instalace pfislusného
ovladace, pouzijte nasledujici adresar na pfilozeném CD.

<CD-ROM >:\Software\USB_DRIVER\Win2k_XP\FTDI_CDM2\

12.2 Otestovani spravné funkce programovaciho adapt  éru (interface USB)

Propojte programovaci adaptér pfilozenym kabelem s volnym USB konektorem (portem) na osobnim
pocitaci (notebooku) a poté s konektorem ,Prog/Uart “ na desce se soucastkami robota.

Robot musi z Gstat vypnuty!

Nyni spustte (oteviete) vySe uvedenym zplsobem program ,RobotLoader “.

Robotloader Einstellungen

German

Zvolte menu ,Options “ (,Preferences “) a poté v nabidce ,Language / Sprache “ zvolte jazyk
komunikace s programem: ,German*“ (Némc¢ina) nebo ,English “ (Angli¢tina). Zvoleny jazyk potvrdte
kliknutim mysi na nabidku ,OK*.

Po zvoleni jazyka, pokud budete chtit v programu ,RobotLoader “ provést dalSi zmény, musite provést
nové spusténi programu.

39

12.2.1 Volba USB portu (programovaciho adaptéru)

USB0 | FTZ32R USEB UART | A900B8722h

Nyni mazete zvolit USB port (Port wahlen ). Pokud jste nepfipojili k PC zadné dalSi zafizeni USB (zadny
sériovy adaptér s ovlada¢em FRCI), uvidite v pfislusném okné (v seznamu porttl) na monitoru PC pouze
jeden port. Tento port zvolte (otevienim) kliknutim mysi na nabidku ,Verbinden “ (,Connect “) (Spojit) —
viz odstavec ,12.2.2 Otevieni USB portu (programovaciho adaptéru) *“.

Pokud se vtomto seznamu ve vySe uvedeném okné zobrazi vice portl, pak bude mit pfislusny
(spravny) port nazev ,Robot USB Interface “ nebo ,FT232R USB UART". Jestlize se v tomto seznamu
ve vySe uvedeném okné nezobrazi zadny nazev portu, mizete provést aktualizaci seznamu portQ
v menu ,RobotLoader — Portliste aktualisieren “ (,RobotLoader — Refresh Portlist “).

12.2.2 Otevieni USB portu (programovaciho adaptéru)
Nyni zvolte tento USB port kliknutim mysi na nabidku ,Verbinden “ (,Connect “) (Spajit).

Program ,RobotLoader “ provede nyni test, zda PC komunikuje s programovacim adaptérem. Bude-li
vSe v poradku, zobrazi se ve stavovém fadku nasledujici zprava: “Connected to: Robot Arm ... ”
s informaci o namérené hodnoté napéti napajeciho zdroje robota.

Poznamka: Program ,RobotLoader “ dokdze zméfit maximalni napajeci napéti robota 5,1 V.
Zmeéfi-li tento program nizsi napéti napajeciho zdroje robota nez 4,4 V, zobrazi se v pfisluSném okné na
monitoru PC varovani. V tomto pfipadé byste meéli vyménit baterie v napajecim zdroji nebo provést dobiti

akumulatord v napajecim zdroji (pfi nizSim napéti nez 4,0 V).



12.3 Otestovani spravné funkce robota (SELFTEST)

Jakmile zapnete robota posuvnym prepinacem ,SW1“ na desce se soucastkami jeho prepnutim do
polohy ,ON*, rozsviti se na desce se soucastkami se Zluta kontrolka (svitiva dioda) ,LED1“. Jakmile
spustite néjaky program ovladani robota, rozsviti se kontrolka provozniho rezimu robota cervenou
barvou a v pfipadé stavu ,Fertig “ (Hotovo) zacne tato kontrolka svitit zelenou barvou.

Pokud bude vSe v poradku, muZete spustit kratky program automatického otestovani spravné funkce
robota ,Selftest.hex “. Kliknéte mysi na nabidku ,Hinzufiigen “ (,Add “) (Pfidat, vlozit) v pfisluSném okné
programu ,RobotLoader * a poté zvolte vadresafi (ve sloZzce) ukazkovych programu
»RobotArmExamples [MINI] “ soubor (program) ,Example_11_Selftest\RobotArm_Selftest.hex *“.

Tento testovaci program ,Selftest.hex “ je uloZzen v tomto adresafi v hexadecimalni podobé a ulozi se do
pfislusného seznamu, do kterého mizZete pozdéji pfidat vlastni ovladaci programy robota jako
hexadecimalni soubory.

Robotloader

e | ARTSUGKH 0x2BBE

RobotArm_Selftes

V tomto seznamu muzete tyto soubory (ovlddaci programy v hexadecimalni podobé) pfehledné setfidit.
Po ukonceni programu ,RobotLoader “ dojde vZdy k aktualizaci tohoto seznamu a k jeho uloZeni do
Lpaméti“ programu ,RobotLoader “.

Budete-li zpracovavat néjaky program, staci, kdyz jednou pfidate (vlozite) poZzadovany hexadecimalni
soubor do tohoto seznamu a zvolite jej — viz ,Hexfile hinzufiigen / auswahlen

Poté mlzete okamzité po kazdém novém prekladu (po nové kompilaci) ovladaciho programu stahnout
novy program do mikroprocesoru robota a spustit jej (napfiklad stisknutim kombinace klaves ,Ctrl+D*“
nebo ,Ctrl+Y “ na klavesnici pocitace nebo notebooku).

41

Nyni muZzete zacit ovladat robota dalSimi ukazkovymi programy (Examples) nebo zacit s vytvarenim
vlastnich ovladacich program(. Zvolte za timto U¢elem v seznamu soubor ,RobotArm_Selftest.hex
(testovaci program) nebo vlastni provadéci program a kliknéte mysi na nabidku ,Upload! “

Zvoleny program se po této akci zkopiruje (pfenese) do mikroprocesoru robota ,ATMEGA64“. Toto by
nemélo trvat déle nez nékolik sekund (maximalné 5 sekund u automatického testovaciho programu).

Nyni zvolte kliknutim mysi nabidku ,Terminal “, ktera se nachazi na spodni listé okna programu.

RobotLoader

2) Calibrate the robotarm servomotors

gresprspsess

FEEREFIEECEE
Bobotarm Selftest ggegggess
gegesess EEzEEEsseess
Main Menu EEEEEEsss Advanced Menu E2 2314
£
Run ALL Selftests (1-4) # c - Calibrate Robotarm
1LED Test # m — Current Measuring Servaos
$# b - Start Position
Buzzer Test ¥
Servo Test § System voltage is: 04.350V
£
f 222222222 FECREPERERHSEIRIIILPEIESEIPRECRESERESIREREY

Voltzge Senscr Test

# DPlease enter your choice (0-4, ¢, m or b)! E 3

§EEEEEEEEEE gEzgesssasss

Po zobrazeni vySe uvedeného okna miizete provést automatické otestovani robota (Selftest) a kalibraci
robota (Calibrate Robotarm). Program automatického otestovani robota spustite stisknutim tlacitka
LStart Stop Reset “ na desce se soucastkami robota. Pozdé&ji miZete toto provést také alternativné
v programu ,RobotLoader “ kliknutim mysi na nabidku ,Start“ nebo stisknutim kombinace klaves
,Ctrl+S*“ na klavesnici pocitace (notebooku).
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12.4 Kalibrace servopohon (i robota

Kalibraéni program slouzi k nastaveni spravné (vychozi) polohy vSech servopohont robota.

Kliknéte mysi na nabidku ,Hinzufiigen “ (,Add“) (Pfidat, vlozit) v pfislusném okné programu
.RobotLoader “ a poté zvolte soubor ,RobotArmExamples [MINI] “ a dale soubor (program)
.Example_11_Selftest\RobotArm_Selftest.hex “v adreséfi (ve slozce) ukazkovych programa.

#8#% Calibration #i§ff

To calibrate the robot arm in the right position, you have to calibrate
the robot a2rm in the same position as the picture in the manusal
{chapter: calibration)

RobotLoader

2) Cslibrate the robotarm servomotors
¥You can use the next keys to change the position:
Enter h: Stop the servo movement (hold)

Enter p: Servo position +

FEEREREIIETRICRIEI PP PE IR RIITIPSESIPIRIIRIOICRIEIEREREIESREY

Press ENTER to continue! L
Enter m: Serwve position -

Enter ok: If the servo stands in the correct position,

Enter x: It will stop de calibration program

f 222222231 Robotarm Selftest FEEfEfRES
E e e i T
Main Menu EEgEgEsEs Advanced Menu f2 2232
£
Run ALL Selftests (1-4) £ c - Calibrate Robotarm
LED Test # m - Current Measuring Servos

#4882 Calibrate Servo 1 $388$
Please enter your checice: h,p,m, ok, x

Veoltage Sensor Test $# b - Start Position
Buzzer Test £
Servo Test £ System voltage is: 04_S0V
= 2

1501
1575
Dosition: 1649

FETFEFFTTFTITTTITITTITTIRTITTITITIETITIFITFIFTITITTIFTITIFTTTTTITTTIvT7023v3383% %9

§ Please enter your choice (0-4, c, m or b)! $

£

:

Nyni nastavte rukou vSechny servopohony robota do stfedni polohy (viz vyobrazeni na nasledujici
strance). Chapadlo robota (servo 1) by mélo zlstat témérF zcela uzavieno.
Po zobrazeni vySe uvedeného okna zvolte nabidku ,C* (Calibrate Robotarm ). Tim spustite kalibracni

program k nastaveni spravné (vchozi) polohy viech esti servopohonii robota. Po ukonéeni kalibrace servopohond robota provedte znovu automatické otestovani robota (Selftest).

Vysledky ukoncené kalibrace robota se uloZi do mikroprocesoru robota ,ATMEGA64“.
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Servo 1
Servo 2
Servo 3
Servo 4
Servo 5

Servo 6

Servo 1

Servo 2

Servo 3

Servo 4

Servo 5

Servo 6

Ovladani prstu (rozevirani a zavirani chapadla) robota
Otéaceni zapéstnim kloubem

Ohybani zapésti

Ovladani loketniho kloubu

Ovladani ramena

Z&akladni (hlavni) servopohon (otaceni robota)
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12.5 Otestovéni k robotu p FiloZzené klavesnice k jeho ovladani

K této stavebnici robota prikladame malou klavesnici s 10 ovladacimi klavesami a propojovaci kabel.
Sest téchto klaves ,SERVO1“ az ,SERVO6" se zdvojenymi tlagitky ,DWN* (Dola) a ,UP* (Nahoru) na
této klavesnici muzete pouzit pfimo k ovladani vSech Sesti servopohont robota vhodnym programem

v hexadecimalni podobé, ktery prenesete (ulozite) do mikroprocesoru robota. Jedna se celkem o
dvanéct ovladacich tlagitek.

Dal$i ¢tyfi samostatné klavesy ,TANK _LEFT*“, ,TANK_LEFT*, ,TANK_FNT“ a ,TANK_BCK* slouzi
k pozdéjsimu rozsireni ovliadani robota.

Propojte zpUsobem zobrazenym na nasledujicim vyobrazeni pfilozenym propojovacim kabelem
klavesnici s konektorem ,EXT Pad“ na desce se souc¢astkami robota.

O
O
O
()
() (0 000.

Kliknéte mysi po spusténi programu ,RobotLoader “ dole v zobrazeném okné na nabidku ,Hinzufligen “
(,Add*“) (Pridat, vlozit) a poté zvolte soubor ,RobotArmExample “ a dale soubor (program)
.RobotArm_Key Board.hex “v adresafi (ve sloZce) ukazkovych program.

Zvolte v zobrazeném seznamu znovu soubor (program) ,RobotArm_Key Board.hex * a kliknéte mysi
na nabidku ,Upload! “ Nyni mazete vyzkouSet ovladani robota tlacitky (klavesami) na klavesnici.

46



13. Software RACS k ovladani robota

Software ,RACS" (Robot Arm Control Software ) patfi nejjednodusSim metodam naprogramovani a
ovladani robota. K tomuto U¢elu budete potfebovat programovaci adaptér s konektorem USB a vysSe
uvedeny software ,RobotLoader *“.

Po provedeni vSech propojeni spustte na svém pocitaéi (notebooku) program ,RobotLoader “. Na
monitoru pocitace se objevi nasledujici zobrazeni (zakladni okno programu ,RobotLoader *).

RobotLoader

RAC-MINL.hex

Jestlize se v tomto vySe zobrazeném okné ,Schritt 1: Port wéhlen “ (Krok 1: Volba portu) nezobrazi
zadny port, respektive jestlize se vtomto okné nezobrazi nazev portu programovaciho adaptéru robota
.FT232R USB UART", provedte kontrolu vSech propojeni a dalsi kontroly podle vySe uvedenych kapitol
— napfiklad podle odstavce ,12.2.2 Otevieni USB portu (programovaciho adaptéru) “. Po téchto
kontrolach muzete provést aktualizaci seznamu vSech existujicich portd zvolenim néasledujiciho menu
.RobotLoader — Portliste aktualisieren “ (,RobotLoader — Refresh Portlist “) a poté, jakmile se
zobrazi v tomto seznamu nazev portu ,FT232R USB UART" nebo ,Robot USB Interface *“, zvolte tento
USB port kliknutim mysSi na nabidku ,Verbinden “ (,Connect “) (Spojit).

V okné ,Schritt 2: Hexfile hinzufugen / auswahlen *“ (Krok 2: Pfidat / zvolit hexadecimalni soubor)
zvolte nabidku (program) ,RAC-Mini.hex “ a poté kliknéte mysi na nabidku ,Hinzufiigen “ (,Add “).

V okné ,Schritt 3: In den Mikrocontroller laden  “ (Krok 3: StaZeni do mikroprocesoru) kliknéte mysi na
nabidku ,Upload! “ (pfipadné pozdéji na nabidku ,Upload + Start! “: UloZeni a spusténi programu). Tim
ulozite tento program do mikroprocesoru robota.

Poté kliknéte mysi v okné ,Schritt 1 “ (Krok 1) na nabidku ,SchlieBen “ (Uzavfit, ukongit). Tim ukoncite
automaticky spojeni robota s pocitatem (notebookem). Toto je dllezité pro pfipad pouziti tohoto
programu ,RACS* a jinych dalSich ovladacich programu robota.

Dejte pfitom pozor na to, aby program ,RobotLoader “ nemél zadné spojeni s robotem. V tomto pfipadé
byste nemohli ovladat robota pomoci software ,RACS*“.

a7

13.1 Navod k pouziti software RACS (z&kladni inform  ace)

Jak jsme jiz uvedli vySe, slouzi tento software k jednoduchému ovladani robota mysi osobniho pocitace
(notebooku). Aktuélni polohy jednotlivych servopohont Ize uloZit do okna seznam(, ve kterém je miizete
zménit nebo vymazat.

Dulezité upozorn éni!

Elektronika tohoto robota kontroluje proud protékajici jednotlivymi elektrickymi motorky
servopohoni. Dojde-li k pfekro€eni mezni hodnoty tohoto proudu, napfiklad pfi kolizi
robota nebo pfi pretizeni servopohonu, za¢nou na monitoru osobniho pocitace
(notebooku) v otevieném okné software ,RACS" blikat textové informace.

V tomto pfipadé, jakmile zatnou na monitoru PC blikat textové informace (pfekroceni
maximalné dovolenych proudd elektrickych motork(l servopohond robota), musite
provést velmi rychle zménu polohy vSech Sesti servopohonu (celého kompletniho
robota) do posledni pfijatelném polohy nebo provést deaktivaci funkce ,servo power “
v okné ,servo control “— viz vyobrazeni v nasledujicim odstavci ,13.2 Navazani spojeni
software RACS (po €itace) s robotem *“.

Jestlize toto neprovedete, hrozi neodstranitelné poskozeni robota!!!

13.2 Navazani spojeni software RACS (po €itace) s robotem
1. Spustte dvojitym kliknutim mys$i program ,RACS*.

connection:

comi - update ] connect

arm:

Servo6 - rotate
Servo5 - bottom
Servod - middle
Servo3 - top
claw:

Servo2 - rotate

Servo1 - gripper

H replace H insert H clear ]




2.V pfislusném menu se zobrazi vSechny sériové komunikaéni port porty ,COM". 9.  Zaregistruje-li program ,RACS“ chybu ve spojeni srobotem, zobrazi se v pfislusSném okné
programu nasledujici chybové hlaseni.

T

Connection Failed!

connection:

w

PFipojte k desce se sou¢astkami robota a k pocita¢i programovaci adaptér

4.  Kliknutim mySi na nabidku ,update “ se zobrazi v seznamu dalsi sériovy port ,COM" (napfiklad V tomto pfipadé vytvorte nové spojeni mezi robotem a pocitacem zopakovanim krokd 2.az 6.

,COM4"), ktery pfedstavuje programovaci adaptér.
5.  Zvolte tento novy port (COM4).

connection: run ™ repesat

COMI: update ™ connect pause | [ StepTime: |
-5

COMT- stop |

sove | T 1

13.3 Automatizované ovladani poloh servopohon G v programu RACS

6.  Provedte aktivaci (pfipojeni) tohoto portu zaSkrtnutim poli¢ka ,connect “. M L
— connection: add replace | insert clear
I'T'i”ﬂ': j Lmd—atel M connect V dolnim fadku programu naleznete nasleduijici nabidky k rozsifenému ovladani robota.
add Pridani aktualnich poloh servopohont robota do seznamu (polohy servohond, které jste

. - - 5 nastavili mysi).
7.  Provedte aktivaci napéjeni servopohon( ,servo power *“.

- . replace Nahrazeni oznaceného zéapisu uloZzenych poloh servopohond aktuélnimi polohami
servo contral: servopohont robota v seznamu (polohy servohond, které jste nastavili mysi).
|F SEMVD power insert VlozZeni aktudlnich poloh servopohonu robota nad oznaceny, jiz dfive provedeny zapis
uloZenych poloh servopohon( do seznamu poloh servopohon.

claer Vymazani oznaceného zapisu ulozenych poloh servopohont.

8. Nyni muZete posunovanim ¢&tvereCku doleva nebo doprava mysi v poli za kazdym symbolem

. o , ) _ > V pravém okné naleznete nasledujici nabidky k rozSifenému ovladani robota.
servopohonu (Servol aZz Servo6) zacit ovladat robota (jeho jednotlivé servopohony).

save Ulozeni vSech z&pist poloh servopohont robota do souboru.
Servob - rotate it : 25 load Nacteni vSech zapisl ulozenych poloh servopohont robota ze souboru. Dejte pfitom pozor
Servo5 - bottom o ~ 50 na to, Ze po této akci dojde k vymazani aktualnich zapis( poloh servopohonu robota.
- _ run Ulozené zéapisy vSech poloh servopohonli robota za¢ne program ,RACS" vykonavat
Servo4 - middle % ‘40 (zpracovavat) od prvni polohy pfislusného servopohonu. Provedete-li dodate¢né aktivaci
nabidky ,repeat“ (opakovat), bude program ,RACS" provadét opakované vSechna
Servo3 - top f : 20 nastaveni poloh servopohon( ze vSech uloZzenych seznamd.
claw: Step Time  V tomto posuvném ,regulatoru” (doll a nahoru) nastavite jezdcem (posunutim mysi) ¢as
v sekundach (1 az 5 sekund), po jakou dobu bude robot ¢ekat, dokud nezvoli dalSi
Servo2 - rotate « » 0 polohu svych servopohont (napfiklad otevieni a opétovné uzavieni svého chapadla).
Servo1 - gripper T ; pause PreruSeni (pauza) v provadéném programu ovladani robota a opétovné spusténi

programu od mista jeho do¢asného prerusni.
stop Ukoncgeni (stop) provadéciho programu ovliadani robota.
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14. Naprogramovani robota v programovacim jazyce ,C"
14.1 Napséani programu, sestaveni zdrojového textuv ~ programovacim jazyce ,C“

Nejdfive musite vytvofit zdrojovy text neboli kéd (anglicky ,source code “) pro programovaci jazyk ,C*,
ktery uloZite do pfislusného souboru na svém osobnim pocitaci (notebooku).

Ktomuto Ucelu nelze vzadném pfipadé pouzit textové editory (procesory), jako jsou napriklad
.OpenOffice “, ,Word*“ ¢&i ,Excel*. Pomoci téchto textovych a tabulkovych editord mlzete psat rGzné
zpravy, prirucky, navody k obsluze nebo vytvaret tabulky.

Zdrojovy text neboli kéd pro programovaci jazyk ,C* musi byt Cisty text bez jakéhokoliv forméatovani, tedy
bez rdznych typl (fontd) a velikosti pisma, bez barev (s uréitymi vyjimkami — viz déle), bez kurzivy,
bez podtrzitek atd. Takovyto text by kompilator (preklada¢) programovaciho jazyka ,C* nepfijal.

Pro mnoho lidi (programator(i) je pfirozené prehlednéjsi, mohou-li néktera klicova slova nebo prikazy
(instrukce) ve zdrojovém textu oznacit barvou. K tomuto U¢elu mlzete pouZit programovaci aplikaci
(editor) ,Notepad 2“ (dale jen zkratka ,PN2“). V nasledujicich odstavcich tohoto navodu k obsluze
popisujeme k vytvoreni zdrojového textu pouziti tohoto editoru ,PN2“ (Programmer’s Notepad ).

Timto editorem muZete bez problému vyvolat napfiklad programy ,AVR-GCC* a tyto programy muZete
dale nechat prelozit (zkompilovat) pomoci zapisu v menu. Program ,AVR-GCC* je normalni program
s Cistymi prikazovymi Fadkami (instrukcemi) bez grafiky.

Nové verze programovaciho editoru ,PN2“ naleznete na internetové (webové adrese)
http://www.pnotepad.org/

Poznamka:

U novych verzi sotware ,WinAVR“ neni nutné vytvaret zapisy do menu! Z tohoto divodu v tomto navodu

k obsluze nepopisujeme, jakym zpusobem byste méli vytvofit v editoru ,PN2“ zapisy do menu.

Viz déle odstavec ,14.2 Otevieni ukazkového projektu a jeho kompilace  “.
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Po otevfeni ukazkového projektu se seznamem ukézkovych program(, by se mélo objevit na monitoru
osobniho pocitace (notebooku) v okné PN2 nésledujici vyobrazeni s podobnym obsahem.

4% Programmer's Notepad

| Fle View Tods Help

(IR E AR R A

{2 New Project Group
=[5 Calibrate_RobotArm
-] Calibrate_RobotArm.c
| | Makefile
=3 01_Leds
el Makefile
= RobotArm_Leds.c
=-3 02_Uart_01
|| Makefile
‘| RobotArm_Uart_01.c
=3 03_Uart_02
| ] Makefile
i | RobotArm_Uart_02.c
=I-{([5) 04_Stopwatches
i —| RobotArm_Stopwatches.c
i | makefile
&I-([5) 05_Measuring_Current
L_‘ Makefile
e = | RobotArm_Measuring_Current.c
=) 06_Move_01
|| Makefile
i | RobotArm_Move_01.c
&[5 07_Move_02
|| Makefile
‘|| RobotArm_Move_02.c
=-{3) 08_Move_03
|| Makefile
i~ | RobotArm_Move_03.c
=-{[3) 09_Key_Board
|| Makefile
- —| RobotArm_Key_Board.c
=-3 10_12¢
-] Makefile
‘|| Robotarm_I2C.c
=3 11_Selftest
~|__| Makefile
i —| RobotArm_Selftest.c
=-3 12_Music

|| Makefile

‘| RobotArm_Music.c

Text Clips ‘ [E] Tacs gl Projects

Seznam ukéazkovych program @
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14.2 Otevreni ukazkového projektu a jeho kompilace

¢+ Programmer's Notepad

J File View Tools Help

Mew »

| Open... Skrg+0

-

Dpen Project

Clase Projechis)

Recent Files »
Recent Projects L
Exit

Nyni si vyzkouSejte, zda vSechno spravné funguje. Oteviete ukazkové projekty nasledujici zplisobem:
V menu ,File* (Soubor) zvolte nabidku ,Open Project(s) “ (Otevieni projektu nebo projektl).
V pfisluSném okné se zobrazi normalni dialog ke zvoleni pfislusného souboru.

Nyni vyhledejte adresar (slozku soubort) ,Robot Arm_Examples [MINI|\ “ a v tomto adresafi (v této
sloZce) vyhledejte soubor ,Robot ArmExamples.ppg “. Tento soubor pfedstavuje projekéni skupinu
editoru ,PN2“, ze které Ize stahnout vSechny ukazkové programy jakoz i knihovnu ,Robot Arm Library
do seznamu projektu (,Projects ).

Oteviete prvni ukazkovy program zcela nahofe v seznamu ukazkovych programt ,01_Leds*“ a vyberte
soubor ,01_Leds", ktery se nachazi na levém okraji programového okna. Za timto Ucelem kliknéte
dvakrat mysi na ,01_Leds.c“. Na monitoru pocitace se zobrazi v okné programu editor zdrojového textu.

Dole v programovém okné editoru ,PN2“ by se méla objevit vystupni oblast. Pokud se tak nestane,
musite tuto vystupni oblast aktivovat v menu ,View* (Nahled) s pouzitim nabidky ,Output “ (Vystup).
Bude-li tato oblast pfili§ mala, roztahnéte (zvétSete) ji mysi.

Nyni si mdZzete ovladaci program robota prohlédnout v otevieném textovém editoru. Pokud nebudete
nééemu rozumeét, co tento program presné provadi, nemusite si délat zbyte¢né starosti. Vysvétleni
naleznete na dalSich strankach tohoto navodu k obsluze.

Zelené zbarveny text predstavuje komentare, které nepatfi k viastnimu programu (tyto komentare
neovliviiuji provadéni programu ovladani robota a slouzi pouze kjeho popisu a k dokumentaci).
Samoziejmé, Ze existuje také verze tohoto programu bez komentart. V této verzi bez popist a
komentara k jednotlivym sledim pfikazl a instrukci (vysvétleni, co ma robot vykonavat) uvidite vlastni
délku provadéciho programu ve zdrojovém koédu. Tuto praktickou verzi bez komentart si muZete
s vyhodou zkopirovat do svych vlastnich programu ovladani robota.
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Nakonec si vyzkouSejte, zda spravné funguje zkompilovany (pfelozeny) program.

iGN Window Help
Line Endings »

Use Tabs
[WinAVR] Make All

[WinAVR] Make Clean
[WIinAVR] Program

Options

V menu nastroju ,Tools“ by mély byt k dispozici oba pravé zaloZené zapisy do menu nebo jiz
standardné v PN (Programmer’s Notepad ) existujici zépisy [WIinAVR]. Obé tyto alternativy
v normalnim pfipadé funguji. Kliknéte mysi na nabidku ,Make All “ (Provést vSechno).

Editor ,PN2“ (Programmer’s Notepad ) nyni otevie soubor ,make_all.bat “. Tento soubor vyvola
nésledovné provadéci aplikaci ,make" (provedeni).

Po této akci provede systém kompilaci (pfeklad) ukazkového programu a vytvofi soubor (hotovy
program) v hexadecimalni podobé. Tento program ovladani robota mulzete pozdéji prenést do
mikroprocesoru robota. Béhem této kompilace dojde k vytvofeni nékolika do¢asnych (temporarnich)
soborl s pfiponami (koncovkami) ,.0“, ,.Iss", ,.map*, ,.sym*, .elf*, ,.dep“ atd. Tyto doasné soubory
Vas nemuseji zajimat. Tyto do¢asné soubory muzete vymazat ze svého osobniho pocitace (notebooku)
zvolenim nabidky ,make clean“ (vygistit), aniz byste znicili (vymazali) sv(jj vytvofeny program.

Po vyvolani (zvoleni) nabidky (pfikazu) ,Make All“ by se mély na monitoru PC (notebooku) objevit
pfiblizné néasledujici textové fadky (viz nasledujici stranka).
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> “make.exe” all

———————— begin --------

avr-gcc (WinAVR 20100110) 4.3.3

Copyright (C) 2008 Free Software Foundation, Inc.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO

warranty; not even for MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

Size before:

AVR Memory Usage

Device: atmega64

Program: 3074 bytes (4.7% Full)
(.text + .data + .bootloader)
Data: 68 bytes (1.7% Full)
(.data + .bss + .noinit)
EEPROM: 14 bytes (0.7% Full)
(.eeprom)

Compiling C: Robot Arm_Leds.c

avr-gcc -c -mmcu=atmega64 -I.

-gdwarf-2 -DF_CPU=16000000UL -Os -funsigned-char -funsigned-bitfields -fpackstruct
-fshort-enums -Wall

-Wstrict-prototypes -Wa,-adhins=./Robot Arm_Leds.Ist -std=gnu99 -MMD -MP -MF
.dep/Robot Arm_Leds.o.d Robot Arm_Leds.c -o Caterpillar_Leds.o

Linking: Robot Arm_Leds.elf

avr-gcc -mmcu=atmegalé -l. -gdwarf-2 -DF_CPU=16000000UL -Os -funsigned-char -funsignedbitfields
Creating load file for Flash: Robot Arm_Leds.hex

Creating load file for EEPROM: Robot Arm_Leds.eep

avr-objcopy -j .eeprom --set-section-flags=.eeprom="alloc,load” \

--change-section-Ima .eeprom=0 --no-change-warnings -O ihex Robot Arm_Leds.elf

Robot Arm_Leds.eep || exit 0

Size after:

AVR Memory Usage

Device: atmega64

Program: 3074 bytes (4.7% Full)
(.text + .data + .bootloader)
Data: 68 bytes (1.7% Full)
(.data + .bss + .nainit)

EEPROM: 14 bytes (0.7% Full)
(.eeprom)

-------- end -------->

Process Exit Code: 0

> Time Taken: 00:04
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Velmi dulezité je sdéleni zcela dole ,Process Exit Code: 0 “. Tato zprava znamena, Ze se pfi kompilaci
(pfekladu) programu neobjevila zadna syntakticka chyba. Pokud se vtéto zpravé (v tomto fadku)
zobrazi jiny kéd nez ,0“, zaregistroval kompilator ve zdrojovém textu zasadni chybu syntaxe programu,
kterou musite odstranit.

DuleZité upozorn éni: Pfi provadéni kompilace (prekladu) programu ovladani robota zobrazi editor
(kompilator) ,PN2“ dalSi dopliujici informace a varovani v barevném provedeni, které Vas upozorni na
dulezité problémy a chyby v sestaveném programu. Kompilator zobrazuje rovnéz cisla pravé
prekladanych fadka. Kliknete-li mySi na barevné zobrazenou informaci, zobrazi se na monitoru pocitace
pfislusny Fadek programu. Dejte pfitom pozor na to, Ze sdéleni ,Process Exit Code: 0 “ nemusi
znamenat, Ze je program zcela v pofadku. Chyby v postupu ovladani robota tento kompilator nedokaze
odhalit (napfiklad nesmysiné pohyby robota atd.).

Velmi dulezité je také sdéleni ,AVR Memory Usage “ (VyuZiti paméti AVR).
Size after:

AVR Memory Usage

Device: atmega64

Program: 3074 bytes (4.7% Full)

(.text + .data + .bootloader)

Data: 68 bytes (1.7% Full)

(.data + .bss + .noinit)

Toto znamena, Ze pfi pouziti mikroprocesoru robota ,Atmega64 “ zaujima vytvoreny program ovladani
robota 3074 bytd a 68 bytl paméti RAM pro rezervaci statickych proménnych. Dale je jesSté nutno
pocitat s dynamickymi oblastmi ,Heap“ a ,Stack“. S témito oblastmi se nemusite zabyvat. Zajistéte
pouze, aby zUstalo v paméti pocitace nékolik stovek byt volnych.

Mate k dispozici celkem 64 kB (65536 bytt) v paméti ,Flash ROM*“ a 2 KB (2048 bytl) v paméti ,RAM*.
Z téchto 64 kB jsou vyhrazeny 2 KB funkci ,Bootloader “, takze miZete pouzit celkem 62 KB. Dejte
pfitom pozor na to, aby se program ovladani robota veSel do této paméti. Software ,RobotLoader “
nepfenese do mikroprocesoru robota zadny ovladaci (provadéci) program, pokud bude prilis velky!

U vySe uvedeného ukazkového programu ovladani robota zlstava k dispozici 60414 volnych bytl. Tento
velmi kratky ukazkovy program ,Example_01_Leds.c “ je takto velky z toho duvodu, protoZe je svazan
s knihovnou ,Robot ArmBaseLibrary “. TakZe se nemusite obavat toho, Ze Vam nezUstane volné misto
k vytvoreni vlastnich programl ovladani robota. Knihovna funkci vyZzaduje sice nékolik KB (kilobajt()
z paméti ,Flash*, ale uleh¢i Vam mnoho prace. Z tohoto divodu budou VasSe vlastni programy zaujimat
pomérné malo mista ve srovnani s knihovnou ,Robot ArmBaseLibrary *“

Nyni muzete zkompilovany (pfeloZzeny) program ovladani robota pfenést do jeho mikroprocesoru pomoci
programu software ,RobotLoader “. Poté muzete kliknutim mysi na nabidku ,Hinzufiigen “ (,Add*)
(Pfidat, vlozit) v pfislusSném okné programu ,RobotLoader “ uloZit tento program v hexadecimalni
podobé do seznamu provadécich programu a déle kliknout mysi na nabidku ,Upload! “

Pokud budete chtit, zvolte kliknutim mysi nabidku ,Terminal “© a prohlédnéte si vystup programu
provadéciho programu ovladani robota. Povedeni (spusténi) programu ovliadani robota muZete provést
v menu ,Terminal “ stisknutim kombinace klaves ,Ctrl + S*“ na klavesnici osobniho pocitace (notebooku)
nebo mizete k tomuto G€elu pouzit menu.

Dale muzete vyslat pismeno ,s" — po provedeni zpétného nastaveni ,Reset" musite chvili pockat, dokud
se v menu ,Terminal “ nezobrazi hlaSeni ,[READY]" (Pfipraveno, hotovo).

Také stisknuti kombinace klaves ,Ctrl + Y*“ na klavesnici osobniho pocita¢e (notebooku) muze byt
dulezité. Touto akci prenesete aktualné vybrany provadéci program do mikroprocesoru robota a tim
tento program pfimo spustite.
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15. Nékolik pozndmek na zav ér
VySe uvedeny provadéci ukazkovy program je velmi jednoduchy. Predstavuje pouze rozsvécovani
svitivé diody (LED) a nékolik textovych informaci.

Z davodu zkraceni tohoto navodu k obsluze v ¢eském jazyce, nepfidavame k tomuto navodu riizna
schéma zapojeni atd. Toto naleznete v originalnim navodu k obsluze.
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