eMalRob Tele-Seminar
Robotik

Prof. J. Walter
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@ Test der Ubertragungsgeschwindigkeit (nur Online)

WWW.speedtest.net
« Download:

. Upload:

Fur die Internetverbindung sind folgende Ubertragungsraten
unbedingt notwendig:

Download > 10 MBit/s

. Upload > 2 MBit/s

Es finden mehrere Ubertragungen quasi gleichzeitig statt:
1. Kommunikation mit Dozierenden

2. Direkte Programmierung des Roboters - Bidirektional -
HTML Seite

3. Kamera beobachtet die Aktion des Roboters


http://www.speedtest.net/

Vorbemerkung: Robotik

- Industrielles Umfeld
. Kosten: 359.000%
- Reproduzierbarkeit: gut
- Spielzeug-Roboter eMalRob
. Kosten: <150€

. Software:
. Cody++ kostenlos
« Arduino - kostenlos
« Apps mit Handy - meist kostenlos
. Konfigurations-Software: kostenlos

- Reproduzierbarkeit: schlecht



https://www.buzzriders.com/2017/01/was-kann-ein-roboter-was-kostet-er/#:%7E:text=Was%20kostet%20also%20ein%20Industrieroboter,Roboter%20im%20Schnitt%3A%20359.000%20USD.
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Abb.:

/ Mal-Stift

eMalRob Ansicht

Servomotor
Stift: Auf/ Ab

Ein/Aus

5V Powerbank
Akku

eMalRob von vorne

Haltebigel

Motor 1

Motor 2

Abb.: eMalRob von hinten
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eMalRob von
unten + Lochscheibe mit Lichtschrank
e

Kugelrolle

Stifthalter

Motor

Lochscheibe

Lichtschranke
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Start
Aktionen
Zeiten
Schleifen
Abfragen
Eingénge

Beispiele

eMalRob: Software Cody++ und Draufsicht

Cody

FT32 IP Add

Setze Servo-Motor auf Position [}
Warte (i Sekunden

Wiederhole |

Richtung Geschwindigkeit (58

| Setze Motor Richtung Geschwindigkeit (D

| Warte (B8 Sekunden

| Setze Motor Richtung Geschwindigkeit (B

| Setze Motor Richtung Geschwindigkeit (CE
Warte () Sekunden

Setze Motor (Vi Richtung Geschwindigkeit (3B

Setze Motor Richtung Geschwindigkeit (38

192.168.4.1

opyright 2020, T. Trankel, F.J. Pal

C++ (Arduin

IOobjec
enum Motor_Port {Motor_e, Motor_1,
enum Lamp_P«

t {Lamp_o, Lamp_1, Lamp_2, Lamp_

Motor_Port m
Lamp_Port mLamp
Digital_Port mDi
Analog_Po
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@ eMalRob

<«

(&

x +

A Nichtsicher | hit-karlsruhe.de/eMalRob/

Platzl

« eMalRob-01 extern, intern

* eMalRob-02 extern, intern

eMalRob

Klicken Sie hier um dem Meeting mit "webex" beizutreten.

Platz2 Platz3

* eMalRob-03 extern,intern * eMalRob-05 extern, intern
* eMalRob-04 extern, intern

+ eMalRob-06 extern, intern

Platz4

* eMalRob-07 extern, intern

* eMalRob-08 extern, intern

E-MalRob verbinden: http://www.hit-karlsruhe.de/eMalRob/



http://www.hit-karlsruhe.de/eMalRob/

Bildschirmaufteilung vorteilhaft

B Cody++ X | G Google

x| @ it
<« [

stechnik-Projekise

x | & outlook
A Nichtsicher | 192.168.188.78/4/

() Cisco Webex Meetings @ Meeting-Info ~ Mendlleiste verbergen A
* @ » 0@
Cody FT32 IP Address:
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Verbunden &
Datei Bearbeiten Freigeben Anzeigen Audiound Video Teilnehmer Meeting amp;Teilgruppen-Sitzungen Hilfe
192.168.188.78 opyright 2020, T. Trénkel, F.J. Pal
Start
Aktionen

L] Zeiten | Setze Servo-Motor auf Position ()

- Warte (] Sekunden

9“ Schleifen | Setze Motor (YIEB Richtung Geschwindigkeit
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@ Wie arbeite ich mit eMalRob?

« Verbinden: intern

Ein Motor soll sich bewegen und wieder zuruck
bewegen.

1.

Start: ziehen und fallen lassen - Drag&Drop
2,

Aktionen: Setze Motor M1 Richtung rechts
Geschwindigkeit 4

Zeiten: fur 1s

Und wieder zurlck: Dupliziere — rechte Maustaste
Programm auf eMalRob laden

3.
4.
5.

6. Starten - beobachten



Und jetzt Sie

erbinden extern ..... (on
erbinden intern...(

ive)
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Platz1 Platz2 Platz3 Platz4
« eMalRob-01 extern, intern + eMalRob-03 extern,intern « eMalRob-05 extern, intern « eMalRob-07 extern, intern
« eMalRob-02 extern, intern « eMalRob-04 extern, intern « eMalRob-06 extern, intern « eMalRob-08 extern, intern
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http://hit-karlsruhe.de/emalrob/
http://hit-karlsruhe.de/emalrob/
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Aufgabe: Ordne richtig zu — Mx~Motor

Ruckwarts

MO
M1

links
links

rechts

rechts

Vorwarts



Start
Aktionen

Zeiten

Schleifen

Ubersicht 1 der einzelnen Befehle in Cody++

Setze Motor Richtung Geschwindigkeit [\
Stoppe EERS Motor(en)

Setze Lampe auf Helligkeit (O3
- Setze Servo-Motor auf Position [

Warte ({8 Sekunden

Fuhre aus fur () Sekunden

" Wiederhole mal

Wiederhole solange wie




@ Ubersicht 2 der einzelnen Befehle in Cody++

Abfragen

Eingénge

Falls

fiihre aus

Falls

flhre aus

andernfalls

0]
Port OIED © CED

Port B ©
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[_’FS\‘é':cze Motor Richtung Geschwindigkeit [

[__f_é‘fappe EIEED Motor(en)

[T—S\éftze Lampe auf Helligkeit (WK

Setze Servo-Motor auf Position ({1}

Die Befehle 1 und die Arduino Befehle

C++ (Arduino for FT32)

mMotorArray[Motor_0].setValues(0,0);
mMotorArray[Motor @].setValues(0,0);
mMotorArray[Motor_1].setValues(0,0);

mMotorArray[Motor 2].setValues(0,0);
mMotorArray[Motor_ 3].setValues(0,0);

mLampArray[Lamp 0].setValues(9);

mServoArray[Servo 0].setValues(0);
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Die Befehle 2 und die Arduino

" Warte 8) Sekunden ‘

" Fhre aus far ®) Sekunden

e
Wiederhole | mal

Wiederhoie solange wie

" Falls

fiihre aus

" Falls
fuhre aus

andernfalls

Befehle

C++ (Arduino for FT32)

delay(®@);

delay(9);

0; i < 10; i++) {

mDAIn[Digital @].getValueDigital() == ©;

mDAIn[Analog @].getValueAnalog() == 0;
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« FT32 IP Adresse
« Arduino

Sonstige Moglichkeiten / Aktionen mit Cody++

@ HITHuman Informatic X | G Google
« C a it
B . . |

M-G988B - X @ Cody++ x 4 - o X
Qa % 8 » 0@ :
192.168.4.1 =
S - | tart

© Copyright 2020, T. Trankel, F.J. Pal

zentrieren
VergroBern
Verkleinern
Papierkorb
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@Aufgabe: ,Einzelfahrten™ - ,Mein Roboter"

Jeweils die Anfangsposition kennzeichnen und
Endposition kennzeichnen und fotografieren.

Gegen Uhrzeigersinn (1 Rad) ca. 180°

Im Uhrzeigersinn (1 Rad) ca. 180°
Punkt zeichnen

8 — zeichnen
Schneemann zeichnen

Geradeaus - Vorwarts ca. 20cm
Geradeaus - Ruckwarts ca. 20cm

1.
2.
3.
4.
5,
6
7
8. Vorwarts — Ruckwarts Schleife 5 mal



@ Fahren durch beide Tore ( 1 eMalRob )
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Strategien:

In Einzelschritten
« Zerlegung
Steuerung - Zeit

« Gesamtfahrt




Und jetzt malen: >

e Herz
« Notenschllssel
o« (Oder was Sie mochten!



@ E-MalRob: Program — Kreise — Reproduzierb

FLOP



LINKS

v

Nas  |Inhalt  |Bemerkung
Cody++ (Web)

eMalRob Playlist

Webversion
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http://hit-karlsruhe.de/hit-info/FT32/codypp/#/
https://www.youtube.com/playlist?list=PLPAfNH8UB9_m2-xuJkoGTgrL21kb9jmUq
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