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ROBO TX Controller

Hightech pur steckt in dem kompakten Gehause des ROBO TX Controllers. Auf diese Steuerung

lassen sich Programme laden, die dann Motoren, Lampen und sogar ganze fischertechnik Robo-

ter steuern — und das ist nach nicht alles:

e Ein USB-Anschluss und die integrierte Bluetooth-Funkschnittstelle ermdglichen eine beque-
me und schnelle Verstandigung zwischen Computer und dem fischertechnik Modell.

e Der groBe RAM-Speicher und der zusétzliche Flash-Speicher des ROBO TX Controllers spei-
chern zahlreiche Programme gleichzeitig.

e Mit dem Controller konnen alle Modelle der COMPUTING-Reihe gesteuert werden.

e Dariiber hinaus kann der Controller auch mit anderen Bluetooth-fahigen Geraten oder mit
maximal acht weiteren ROBO TX Controllern kommunizieren.

e Durch die fischertechnik Nuten an fiinf Seiten und die kompakten Mafe l&sst sich der ROBO
TX Controller platzsparend in die fischertechnik Anlagen und Modelle einbauen.

BestimmungsgemaBe Verwendung
Der Controller darf ausschlieRlich zum Betreiben und zur Steuerung von fischertechnik Modellen
eingesetzt werden.

Sicherheitshinweise

e Ladegerat regelmaRig auf Schaden priifen.

e Bei einem Schaden darf das Ladegerat bis zur vollstandigen Reparatur nicht mehr verwendet
werden.

e Drahte nicht in Steckdose einfthren!

¢ Nichtaufladbare Batterien diirfen nicht aufgeladen werden!

e Aufladbare Batterien vor dem Laden aus dem Batteriefach entnehmen!

e Aufladbare Batterien nur unter Aufsicht Erwachsener laden!

e Batterien mit der richtigen Polaritét einlegen!

e Anschlussklemmen diirfen nicht kurzgeschlossen werden!

e Der ROBO TX Controller darf nur mit fischertechnik Stromversorgung wie z. B. Accu Pack
35537 betrieben werden!

e Beim Anschluss des Accu Packs an den Controller folgendes beachten:
Pluspol des ,9 V = IN“-Anschlusses mit dem Pluspol (+) des Accu Packs verbinden!
Minuspol des , 9V = IN"-Anschlusses mit dem Minuspol (—) des Accu Packs verbinden!

e Betriebstemperatur maximal 40°C!

fischertechnik= H
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Das kann an den ROBO TX Controller angeschlossen
werden

Folgende Geréate kdnnen angeschlossen bzw. angesteuert werden. Dariiber
hinaus kann der Controller um zusétzliche Gerate erweitert werden:

Aktoren (mit 9V =, 250 mA)
Elektromotoren

Glihlampen

Summer

Elektromagneten
Magnetventile (aus den Pneumatik-Baukdsten) %

Sensoren (Digital 5 kO, Digital 10V ; Analog 0—5 k€, Analog 0—10V)
Taster :ﬁ
Magnet-Sensoren (Reedkontakte)

Licht-Sensoren (Fototransistoren, Fotowiderstande)
Warme-Sensoren (NTC-Widerstande)
Ultraschall-Sensoren (nur die Version TX Art. Nr. 133009 mit dreiadrigem @
Anschluss)

Farbsensoren

Infrarot-Sensoren (Spursensoren)
Potentiometer

Magnet-Encoder

ROBO TX Controller
Bis zu 8 zusétzliche Controller kénnen tiber Erweiterungsstecker angekoppelt
werden.

Kamerasensor
Sobald verfiighar

Funkiibertragung
Per Bluetooth kann eine Verbindung zu anderen Bluetooth-Geraten aufgenommen
werden, wie z. B. PC, andere ROBO TX Controller, Handy.

L6 fischertechnike=



ROBO TX CoNTROLLER BEDIENUNGSANLEITUNG

Wozu sind die Buchsen, Stecker, Taster und Schalter?
Abbildung siehe Seite 3
1 USB 2.0 Anschluss (1.1 kompatibel):
Stellt die Verbindung zum PC her. Das passende USB Kabel liegt bei.
2 Auswahltaste links
Damit wird das Display-Menii gesteuert. Mehr dazu im Kapitel Mend.
3 9V=IN, Anschluss Accu Pack
Dieser Anschluss ermdglicht eine mobile Stromversorgung iiber den fischertechnik Accu
Pack (nicht im Lieferumfang), als Alternative zum Netzgerét.
4 Display
Das Display zeigt den Status des Controllers, welche Programme geladen sind und wo man
sich im Menii befindet. Es lassen sich Funktionen und Programme auswahlen, aktivieren
oder deaktivieren. Wahrend ein Programm |duft kann man sich Werte von Variablen
(Variablenwerte) oder Werte von analogen Sensoren anzeigen lassen. Eine hilfreiche
Menti-Ubersicht ist im Kapitel , Einstellen (Menii)” abgebildet.
5 Ein-/Ausschalter
Schaltet die Stromzufiihrung zum Controller ein oder aus.
6 Auswabhltaste rechts
Damit wird das Display-Menii gesteuert. Mehr dazu im Kapitel Mend.
7 9V=IN, DC-Buchse
Hier wird das Netzgerat vom Power Set/Energy Set angeschlossen (nicht im Lieferumfang).
Ein passender Adapter liegt dem Controller bei.
8 EXT 2, Anschluss fiir Erweiterungen
Uber diesen Anschluss kénnen weitere ROBO TX Controller angekoppelt und so die Anzahl
der Ein- und Ausgénge erweitert werden. AuRerdem enthalt er eine I?C-Schnittstelle fiir
zukiinftige Erweiterungen.
9 Ausginge M1-M4 bzw. 01-08
An die Ausgédnge kdnnen 4 Motoren angeschlossen werden. Alternativ 8 Lampen oder
Elektromagnete, deren zweiter Pol mit einem Masseanschluss (L) verbunden wird.
10 Eingdnge C1-C4
Schnelle Zghleingénge, erfassen Zahlimpulse bis 1 kHz (1000 Impulse/sec.) z. B. vom
Encodermotor des ROBO TX Training Lab Baukastens. Auch als digitale Eingénge, z. B. fiir
Taster nutzbar.
11 9V Out
Versorgt Sensoren mit der nétigen Betriebsspannung 9V =, wie z. B. Farbsensor, Spursen-
sor, Ultraschallsensor, Magnet-Encoder.
12 CAMERA-Anschluss
Anschlussmaglichkeit fiir ein Kameramodul (z. Zt. der Drucklegung in Vorbereitung).
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13 Universal-Eingénge 11-18
Das sind die Alleskonner unter den Signaleingangen. Sie sind tber die Software ROBO Pro
einstellbar fiir:
e Digitale Sensoren (Taster, Reed-Kontakte, Fototransistoren) — Digital 5 kQ
e Infrarot-Spursensoren — Digital 10 V
¢ Analoge Sensoren 0—5 kQ (NTC-Widerstande, Fotowiderstande, Potentiometer)
¢ Analoge Sensoren 0—10V (Farbsensoren) Anzeige des Wertes in mV (Millivolt)
e Ultraschall-Abstandssensoren (nur die Version TX mit dreiadrigem Anschluss)
14 EXT 1, Anschluss fiir Erweiterungen
Uber diesen Anschluss kinnen wie auch an EXT 2 weitere ROBO TX Controller angekoppelt
und so die Anzahl der Ein- und Ausgénge erweitert werden.

Software installieren
Softwarevorraussetzung fiir den ROBO TX Controller:
ROBO Pro Version 2.0 oder héher.

Im Handbuch der ROBO Pro Software wird unter Anderem detailliert beschrieben:

e Die Installation der Software ROBO Pro auf dem PC
e Die Installation des USB-Treibers fiir den ROBO TX Controller fiir Windows Betriebssysteme

(8 fischertechnike=
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Einstellen (Menii)

Menii-Ubersicht

-> Lokal
-> Kein Programm geladen
-> Master

f

Menii
Datei
Einstellungen
Info
Zuriick

<— Doppelklick fiir
' .Hl:hlunﬁs Wechsel .;Iﬂ

<— Doppelklick fir
Richtungs Wechsel

Info
Eigenschaft: Master Firmware: V XXX
Sprache: Deutsch Name: ROBO TX
Programmspeicher leeren Bluetooth: Ein Bluetooth XXXXXXXXXXIXX
Zuriick Auf Standard zuriicksetzen: Zuriick

Zurlick

<~ Doppelklick fiir
Richtungs Wechsel l;lg

<— Doppelklick fir
' .R\chtungs Wechsel l;l!

l

|

<— Doppelklick fiir
Richtungs Wechsel

< Doppelklick fiir
. .Hichtungs Wechsel l;lg

Start Master English Bluetooth: Ein
Laden Extension 1 Deutsch Gerét sichtbar: Ja
Auto Start Francais Verbindung erlaubt: Ja
Auto Load Nederlands Gekoppelte Gerate: 0
Ldschen Extension 8 Auf Standard zurticksetzen:
Zuriick Zuriick Zuriick

<— Doppelklick fir
. .RIchmnﬁs Wechsel m

<— Doppelklick fiir
H\Ehlugxps Wechsel 0

[

<— Doppelklick fiir
' .thhlunﬁs Wechsel l;lg

< Doppelklick fiir
Richtungs Wechse

Gerat sichtbar
Ein Ja Alle 16schen

Aus Nein Nein Zurlick

Zuriick Zuriick Zurlick

E
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Menii im Detail

Navigation iiber Auswahltasten:

e Tippt man den linken Auswahltaster wechselt ein
Auswahlrahmen von einer Zeile zur néchsten. Durch einen
Doppelklick wechselt der Auswahlrahmen die Laufrich-

@ tung. Im Statusfenster hat der linke Auswahltaster eine
Start/Stopp-Funktion.

e Tippt man den rechten Auswahltaster wird die vorher
getroffene Auswahl bestatigt. Dadurch gelangt man in
ein ndchstes Menii oder aktiviert/deaktiviert bestimmte
Funktionen. Im Statusfenster gelangt man mit dem rechten
Auswahltaster immer ins Hauptmenti.

e \Wahlt man ,Zuriick” aus, gelangt man immer wieder in
das vorherige Menii zuriick.

Zuerst muss einmal die gewiinschte Landessprache

eingestellt werden. Im Auslieferungszustand ist Englisch

eingestellt.

Menu | Settings | Language | gewtinschte Sprache auswah-

len und mit OK tibernehmen.

@ﬂ

Hinweis: Mit /" getrennt sind Texte, die alternativ in der
gleichen Zeile erscheinen kdnnen.

ROBOTX Das Statusfenster
->Lokal = Zeile 1: Lokal / Online
-> Kein Programm geladen . . %
-> Master Lokal: kein Datenaustausch mit dem PC (als Master®) oder

keine Verbindung zum Master (als Extension®).

Online: Master* tauscht Daten mit dem PC aus oder Extensi-

on* ist mit Master* verbunden.

= Zeile 2: Kein Programm geladen / geladen: Programm-
name [ gestartet: Programmname

Zeigt an, ob ein Programm geladen ist und wenn ja, in wel-

chem Zustand es sich befindet.

= Zeile 3: Master* / Extension* 1-8

Zeigt an fiir welche Funktion der Controller eingestellt

wurde, Master* oder Extension®. Anderungen sind im Menii

Eigenschaft maglich.

* Master: Der Controller, der als Master eingestellt ist erhélt Steuerbefehle direkt vom PC und gibt sie an die Extensions
weiter. Extension: Der Controller, der als Extension eingestellt ist erhélt Steuerbefehle nur iber den Master.
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= Zeile 4: Ext.

Es wird angezeigt welche Extensions angeschlossen sind,
z.B. 1,2, ... 8 (wird nur angezeigt, wenn Extensions ange-
schlossen sind).

= Fulzeile: Start/ Stop

Startet oder stoppt ein Programm. Das Start/Stop-Feld wird
nur angezeigt, wenn eine Programmdatei per Download vom
PC auf den Controller tibertragen wurde, oder vom Flashspei-
cher in den Programmspeicher geladen wurde.

Das Hauptmenil

Datei = Zeile 1: Datei

Einstellungen . . .

Info Fiihrt zum Men(i Dateiauswahl.
Zuriick

= Zeile 2: Einstellungen
Fihrt zum Menii Einstellungen.

B W) - Zeile 3:Info

Fihrt zur Anzeige Info.

Die Dateiauswahl

Sind Programmdateien per Download vom PC auf den
Controller tibertragen worden, so sind sie hier aufgelistet.
Sie konnen dann ausgewdhlt, mit Startfunktionen belegt oder
geloscht werden (siehe Menti X/Programmname).
e [ oK | R/ bedeutet: Datei liegt im RAM.

F/ bedeutet: Datei liegt im Flashspeicher.

Steht vor der Datei (AL) oder (AS) ist fiir diese Datei Auto-
Load oder Auto-Start aktiviert, z. B. (AS)F/ROB3.

= Programmspeicher leeren

Auswahl ,Programmspeicher leeren” | bestatigen mit OK.
Die in den Programmspeicher geladene Datei wird dort ent-
fernt. Programmdateien im Flashspeicher bleiben erhalten.

Programmspeicher leeren
Zuriick

fischertechnik= 11
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Einstellungen

Eigenschaft: Master
Sprache: Deutsch
Bluetooth: Ein
Auf Standard zuriicksetzen:
Zuriick

<— Doppelklick fiir
Richtungs Wechsel

Firmware: VXXX
Name: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX

Zuriick

<— Doppelklick fiir
Richtungs Wechsel

Start
Laden
Auto Start
Auto Load
Loschen
Zuriick

<— Doppelklick fiir
Richtungs Wechsel

BEDIENUNGSANLEITUNG

Die Einstellungen

= Zeile 1: Eigenschaft: Master / Extension

Fihrt zum Menii Eigenschaft. Dort wird zugewiesen ob der
Controller als Master* oder Extension* funktionieren soll.
= Zeile 2: Sprache: Deutsch/English/ ...

Fiihrt zum Meni Sprachen.

= Zeile 3: Bluetooth:

Fiihrt zum Mendi Bluetooth.

= Zeile 4: Auf Standard zuriicksetzen:

Stellt die urspriinglichen Werkseinstellungen wieder her.

Das Infofenster

= Zeile 1: Firmware:

Zeigt die Versionsnummer der Firmware** an.

= Zeile 2: Name:

Der Name des Gerats wird angezeigt (z. B. ROBO TX 622).
= Zeile 3: Bluetooth:

Eindeutiger Bluetooth Identifikationscode des Gerats
(Bluetooth-Standard).

X/Programmname

= Zeile 1: Start

Das ausgewahlte Programm wird gestartet.

= Zeile 2: Laden

Das ausgewahlte Programm wird in den Programmspeicher
geladen, und kann auf Knopfdruck gestartet werden.

= Zeile 3: Auto Start

Sobald die Stromversorgung am Controller eingeschaltet
wird, startet das ausgewahlte Programm automatisch.

= Zeile 4: Auto Load

Sobald die Stromversorgung eingeschaltet wird, ladt sich das
ausgewahlte Programm automatisch in den Programmspei-
cher und kann auf Knopfdruck gestartet werden.

= Zeile 5: Léschen

Ausgewahltes Programm wird geldscht (zuvor erscheint noch
eine Sicherheitsabfrage).

* Master: Der Controller, der als Master eingestellt ist erhélt Steuerbefehle direkt vom PC und gibt sie an die Extensions
weiter. Extension: Der Controller, der als Extension eingestellt ist erhdlt Steuerbefehle nur iber den Master.
** Die Firmware ist die Betriebssoftware des Controllers.
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Eigenschaft
Master
Extension1

Extension 8
Zuriick

<— Doppelklick fiir
‘.R\chtunﬁs Wechsel m

English
Deutsch
Francais
Nederlands
Espafiol

<— Doppelklick fiir
‘.R\chtunﬁs Wechsel m

Bluetooth: Ein
Gerét sichtbar: Ja
Verbindung erlaubt: Ja
Gekoppelte Gerate: 0
Auf Standard zuricksetzen:
Zuriick

<— Doppelklick fiir
‘.R\chtunﬁs Wechsel m

fischertechnik=
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Die Eigenschaft

Hier wird dem Controller die Eigenschaft als Master oder als
Extension 1 ... 8 zugewiesen. Einfach auswahlen und mit OK
bestatigen. Mehr zum Thema im Kapitel ,Erweiterungen”.

Die Sprachen
Hier kann die im Display verwendete Sprache geéndert
werden. Einfach auswahlen und mit OK bestétigen.

Bluetooth

Wird eine der Zeilen 1-5 ausgewahlt, 6ffnet sich ein Men,
in dem die jeweiligen Funktionen ein-/ausgeschaltet oder
umgestellt werden kdnnen.

= Zeile 1: Bluetooth:

Die Bluetooth Funktion wird hier ein- oder ausgeschaltet.

= Zeile 2: Gerét sichtbar:

Ist die Funktion eingeschaltet, kénnen andere Blutooth-
Gerate den ROBO TX Controller erkennen.

= Zeile 3: Verbindung erlaubt

Ist die Funktion eingeschaltet, erlaubt der ROBO TX Controller
anderen Gerdten eine Bluetooth-Verbindung mit ihm aufzu-
nehmen.

= Zeile 4: Gekoppelte Geréte:

Zeigt an, wie viele Gerate mit dem Controller tiber Bluetooth
verbunden sind.

= Zeile 5: Auf Standard zuriicksetzen:

Stellt die urspriinglichen Werkseinstellungen wieder her.



ROBO TX CoNTROLLER BEDIENUNGSANLEITUNG

Einschalten

Beim erstmaligen Anschluss des Controllers an den PC muss der Treiber fiir die USB-Schnitt-

stelle auf dem PC installiert werden. Die Einzelheiten sind im Handbuch ,ROBQ Pro Software”

beschrieben.

1. USB-Kabel mit PC verbinden.

2. Netzgerat in die Steckdose stecken (oder Accu Pack anschlieBen).

3. Den kleinen Stecker des Netzgerates in die 9V = IN Eingangsbuchse (7) des Controllers
stecken (falls ntig liegt dem Controller ein Adapter bei).

4. Controller am Ein-/Ausschalter (5) einschalten.

5. Eserscheint kurz ein BegrtiBungstext mit der Firmware-Versionsnummer. Danach wird das
Statusfenster angezeigt. Das ist der Ausgangspunkt fiir die Navigation im Controller-Menii
(siehe Kapitel ,Menii im Detail ).

Programm auswaéhlen und starten

1. Zuerst muss ein Programm per Download vom PC auf den ROBO TX Controller iibertragen
werden. Ein Test der Verbindung und die genaue Vorgehensweise fiir den Programmdown-
load ist im Handbuch ,ROBQ Pro Software” beschrieben.

Nach dem Download:

2. Inder Grundeinstellung startet das Programm automatisch.

3. Gestoppt wird der Ablauf durch Driicken der linken Auswahltaste (2).

Verénderungen im Startverhalten kdnnen jeder Programmdatei einzeln zugewiesen werden, wie
z. B. Auto-Start oder Auto-Load. Mdglich ist das im Menii X/Programmname:

Menti | Einstellungen | Datei | R/Programmname oder F/Programmname | ...

Einzelheiten zu den jeweiligen Funktionen sind im Kapitel ,Menii im Detail” beschrieben.

Ausschalten
Den Ein-/Ausschalter (5) in Stellung OFF schieben (und das Netzteil aus der Steckdose ziehen).

Erweiterungen
Uber spezielle Anschliisse kénnen weitere ROBO TX Controller oder eine Kamera angeschlos-
sen werden.
Weitere ROBO TX Controller
Mit weiteren Controllern wird die Anzahl der Ein- und Ausgénge erweitert. Uber die speziellen
Anschliisse EXT 1 und EXT 2 werden sie angekoppelt.
1. Stromversorgung iiber Netzgerat oder Accu Pack herstellen.
2. Dem neuen Controller die Funktion als Extension 1, 2, ... oder 8 zuweisen:
Menti | Einstellungen | Eigenschaft | Extension 1, 2, ... oder 8 | OK

14 fischertechnike=
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3. Die Controller mit dem beiliegenden Flachbandkabel untereinander verbinden. Welcher
Anschluss dabei verwendet wird (EXT 1 oder EXT 2), ist egal.
4. Im Statusfenster des Controllers wird die neue Extension in der letzten Zeile aufgefiihrt.

Kamerasensor
Ist zum Zeitpunkt der Drucklegung in Vorbereitung.

I2C-Schnittstelle
Diese Standardschnittstelle ist fir zukiinftige Erweiterungen vorgesehe, z. B. fir spezielle
Sensoren.

Bluetooth Verbindungen

Bluetooth Verbhindung zwischen ROBO TX Controller PC

Diese Bluetooth-Verbindung ersetzt das USB-Verbindungskabel durch eine drahtlose Funkver-
bindung. Der ROBO TX Controller kann damit im Onlinemodus angesprochen werden, d.h. das
Programm lauft auf dem PC und es findet ein andauernder Datenaustausch zwischen PC und
ROBO TX Controller statt. Es konnen tiber diese Bluetooth-Verbindung auch Programme auf den
Controller geladen werden, die dann dort unabhangig vom PC abgearbeitet werden.

Voraussetzungen:
Bluetoothfahiger PC oder handelstiblicher USB-Bluetooth Stick mit Windows-kompatiblem
Bluetooth Funk-Chip. Windows XP mit Service Pack 2 oder Windows Vista.

fischertechnik verdffentlicht eine Liste mit erfolgreich getesteten USB-Bluetooth-Sticks, die
problemlos mit dem ROBO TX Controller zusammen funktionieren. Es kommen standig neue
Sticks auf den Markt, andere sind dafiir nicht mehr erhéltlich. Um stets aktuelle Informationen
bieten zu konnen ist dieser Service auf unserer Website unter

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
abrufbar. Dort befindet sich auch eine detaillierte Beschreibung wie unter Windows die

Bluetooth-Verbindung zwischen PC und ROBO TX Controller installiert wird.

Fiir Bluetooth Profis, die keine weitere Anleitung benétigen:
Der ROBO TX Controller verwendet als Hauptschlissel die Ziffernfolge 1234.

Hinweis zur Reichweite:

Die Reichweite betragt ca. 10 m und ist abhangig von der Qualitat des USB-Bluetooth-Sticks
sowie von Umgebungsbedingungen (Stdrungen durch andere Geréate, Hindernisse im Raum).

fischertechnik= 15



ROBO TX CoNTROLLER BEDIENUNGSANLEITUNG

Bluetooth-Verbindung zwischen verschiedenen ROBO TX Controllern

Im Downloadbetrieb kann ein ROBO TX Controller mit bis zu 7 anderen ROBO TX Controllern
Daten austauschen. Dabei kann jedes Geréat zu jedem anderen Teilnehmer eine Bluetooth-
Verbindung aufbauen und dariiber Daten senden und empfangen.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

ROBO TX ROBO TX
Controller Controller

In ROBO Pro sind spezielle Programmelemente zum Auf- und Abbau von Verbindungen sowie
zum Senden und Empfangen von Nachrichten enthalten.

Weitere Informationen zu dieser Betriebsart befinden sich in der Onlinehilfe zur Software ROBO
Pro (Version 2.0 oder héher).

Bluetooth Verhindung zwischen ROBO TX Controller und anderen Geriten (z. B.
Mobiltelefon)

Grundsatzlich kann der ROBO TX Controller auch mit anderen Bluetooth-Geréten wie z. B.
geeigneten Mobiltelefonen kommunizieren. Dazu muss auf dem jeweiligen Gerét eine spezielle,
auf den ROBO TX Controller abgestimmte Kommunikationssoftware vorhanden sein. Da auch

in diesem Bereich standig Veranderungen zu erwarten sind, kénnen aktuelle Informationen und
Links ebenfalls abgerufen werden unter:

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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ROBO TX CoNTROLLER BEDIENUNGSANLEITUNG

Storungen

Elektromagnetische Storungen

Sollte der Controller durch externe elektromagnetische Einfliisse gestort werden, kann er nach
Ende der Stérung bestimmungsgemal weiter benutzt werden. Eventuell muss die Stromversor-
gung kurz unterbrochen und der Controller neu gestartet werden.

Fehlermeldungen (vom Controller oder der ROBO Pro Software)

Storung

Ursache

Beseitigung

Programm Versionsfehler

Es wurde versucht ein ROBO

Pro Programm zu laden oder

zu starten, das zu einer alteren
Firmwareversion gehort und
daher nicht mehr kompatibel ist.

Programm mit neuester ROBO
Pro Version erneut auf ROBO TX
Controller laden.

Programmfehler 1

ROBO Pro Fehlermeldung:

Die Anzahl der Prozesse

im ROBO Pro Programm ist
gréRer als die maximal mogliche
Anzahl.

Im Reiter ,Eigenschaften” des
ROBO Pro Programms die ,Min-
destzahl Prozesse” vergroRern.

Programmfehler 2

ROBO Pro Fehlermeldung:
Der Mindestspeicher pro Prozess
ist zu klein.

a) Im Reiter ,Eigenschaften” des
ROBO PRO Programms den
.Mindestspeicher pro Prozess
(download)” vergroRern.

b) Eine Variable oder ein
Unterprogramm ruft sich
endlos selbst auf (Rekursion)
und bringt den Speicher zum
Uberlaufen. Programm so
&ndern, dass Rekursion nicht
mehr auftritt.

Programmdatei kann nicht
getffnet werden

Programmdatei konnte nicht
gedffnet werden, weil sie im
Flashspeicher geltscht wurde.

Programmdatei erneut auf den
ROBO TX Controller laden.

Lesefehler Programmdatei

Programmdatei konnte nicht
gelesen werden, weil sie zu grof§
ist und nicht in den Programm-
speicher passt.

Programmdatei muss so um-
programmiert werden, dass sie
weniger Speicherplatz bendtigt.

fischertechnik=




ROBO TX CoNTROLLER BEDIENUNGSANLEITUNG

Technische Daten

MaBe und Gewicht

90x90x15mm (LxBxH)

90g

Speicher und Prozessor

8 MB RAM, 2 MB Flash

32-bit ARM 9 Prozessor (200 MHz); programmierbar mit ROBO Pro Software oder C-Compiler
(nicht enthalten)

Stromversorgung (nicht enthalten)

Uber Accu Set (8,4V 1500 mAh) oder

Power Set (3V / 1000 mA)

Schnittstellen

USB 2.0 (1.1 kompatibel), max. 12 Mbit, Mini USB-Buchse
Bluetooth Funkschnittstelle (2,4 GHz/Reichweite ca. 10m)
2x Erweiterungsanschliisse: RS 485; I°C (nur EXT 2)

PIN-Belegung EXT 1:

6|5 6: nicht angeschlossen 5: nicht angeschlossen
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 1 2: nicht angeschlossen 1:GND

PIN-Belegung EXT 2:

6|5 6: 1°C Clock 5: I°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1: GND

Signal Ein- und Ausgénge

8 Universaleingénge: Digital, Analog 0—9V DC, Analog 0—5kQ

4 schnelle Zahleingdnge: Digital, Frequenz bis 1 kHz

4 Motorausgénge 9 V/250 mA: Geschwindigkeit stufenlos regelbar, kurzschlussfest,
alternativ 8 Einzelausgange

Display

128x64 Pixel, monochrom
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ROBO TX CONTROLLER

Richtig entsorgen

Hinweise zum Umweltschutz:

Die elektrischen und elektronischen Bauteile dieses Baukastens (z. B. Motoren, Lam-
pen, Sensoren) gehdren nicht in den Hausmiill. Sie miissen am Ende ihrer Lebensdauer
an einem Sammelpunkt fir das Recycling von elektrischen und elektronischen Geraten
abgegeben werden.

Das Symbol auf dem Produkt, der Verpackung oder der Anleitung weist darauf hin.

Gewabhrleistung

Die fischertechnik GmbH leistet Gewahr fiir die Fehlerfreiheit des Controllers entspre-
chend dem jeweiligen Stand der Technik. Anderungen in der Konstruktion oder Ausfiih-
rung, die weder die Funktionstiichtigkeit noch den Wert des Geréats beeintrachtigen,
bleiben vorbehalten und berechtigen nicht zu einer Beanstandung.

Offensichtliche Méangel miissen innerhalb von 14 Tagen nach Lieferung schriftlich
geltend gemacht werden, ansonsten sind Gewdahrleistungsanspriiche wegen offen-
sichtlicher Mangel ausgeschlossen.

Wegen eines unerheblichen Mangels des Controllers bestehen keine Gewahrleis-
tungsanspriiche. Im Ubrigen kann der Kunde nur Nacherfiillung, d.h. Nachbesserung
oder Ersatzlieferung verlangen. Der Kunde ist berechtigt, nach seiner Wahl vom
Vertrag zurlickzutreten oder die Minderung des Kaufpreises zu verlangen, wenn die
Nacherfiillung fehlschlégt, insbesondere unmdglich ist, uns in einem angemessenen
Zeitraum nicht gelingt, von uns verweigert oder von uns schuldhaft verzégert wird. Die
Gewadhrleistungsfrist betrdgt 24 Monate ab Lieferung. Fir Sachmangel des Cont-
rollers, die durch unsachgeméaRe Handhabung, tibliche Abnutzung, fehlerhafte oder
nachldssige Behandlung entstehen, stehen wir ebenso wenig ein, wie fiir die Folgen
unsachgemaBer und ohne unsere Einwilligung vorgenommener Anderungen oder
Instandsetzungsarbeiten des Kunden oder Dritter. Die Gewahrleistung bestimmt sich
nach deutschem Recht.

Haftung

Eine Haftung der fischertechnik GmbH fir Schaden, die daraus resultieren, dass der
Controller nicht entsprechend seiner bestimmungsgemaRen Verwendung gebraucht
waurde, ist ausgeschlossen.
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ROBO TX ConTROLLER INsTRuUcTION MANUAL

Contents
ROBO TX Controller p-21
PrOPEI USE ... p. 21
Safety Instructions p-21
This can be connected to the ROBO TX Controller. p. 22
What are the jack sockets, connector plugs, push buttons and switches for? p. 23
Install software p-24
Setting (menu) p-25
MENU OVEIVIBW ... p. 25
MENU N AELAII ... p. 26
Switch on p- 30
Select and start program p-30
Switch off p. 30
Expansions p-30
Bluetooth connections p.-31
Faults p. 33
Technical data p.- 34
Proper disposal p.35
Warranty p.35
Liability p.35

Description for figure on page 3.

1. USB Connection 8. EXT 2, connection for expansions

2. Selection button left 9. Outputs M1-M4 or 01-08

3. 9V =N, connection rechargeable battery pack 10. Fast counting inputs C1-C4

4. Display 11. 9V = 0UT, voltage output

5. ON/OFF switch 12. Camera connection

6.  Selection button right 13.  Universal inputs 1118

7. 9V =N, DC jack socket for power unit 14. EXT 1, connection for expansions
(+=internal)
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ROBO TX ConTROLLER INsTRuUcTION MANUAL

ROBO TX Controller

Pure high tech is concealed in the compact casing of the ROBO TX Controller. Programs can

be loaded into this control and then these programs control motors, lamps and even entire

fischertechnik robots, and this is not all:

e A USB connection and the integrated Bluetooth radio interface allow easy and fast com-
munication between the computer and the fischertechik model.

e The large RAM memory and the additional flash memory of the ROBO TX Controller store
numerous programs at the same time.

e All models of the COMPUTING series can be controlled with the Controller.

e |n addition, the Controller can also communicate with other Bluetooth capable devices or
with a maximum of eight additional ROBO TX Controllers.

e With the fischertechnik grooves on five sides and the compact dimensions, the ROBO TX Con-
troller can be installed in fischertechnik systems and models and this saves space as well.

Proper Use
The Controller is only to be used for the operation and control of fischertechnik models.

Safety Instructions

e Check the battery charger regularly for damage.

e |f damage is found then the battery charger is not to be used until it is completely repaired.

e Do not put wires into the electrical outlet.

e Do not attempt to charge non-rechargeable batteries!

e Remove the rechargeable batteries from the battery compartment before charging!

¢ Only charge rechargeable batteries under the supervision of adults!

e |nsure the polarity is correct when inserting the batteries!

e Do not short circuit the connecting terminals!

e The ROBO TX Controller is only to be operated with the fischertechnik power supply such as
the rechargeable battery pack 35537!

¢ When connecting the rechargeable battery pack to the Controller pay special attention to the
following:
Connect the plus pole of the "9 V = IN" connection to the plus pole (+) of the rechargeable
battery pack!
Connect the minus pole of the "9V = IN" connection to the minus pole (-) of the recharge-
able battery pack!

e Maximum operating temperature is 40 °C!
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This can be connected to the ROBO TX Controller
The following devices can be connected or controlled. In addition, the Controller
can be expanded with additional devices.

Actuators (with 9V =, 250 mA)
Electrical motors

Bulbs

Buzzers

Electromagnets
Magnetic valves (from the pneumatic construction sets) %

Sensors (digital 5 kQ, digital 10V; analog 05 k2, analog 0—10V)
Push button switches aﬁ
Magnetic sensors (reed contacts)

Light sensors (phototransistors, photo resistor)
Heat sensors (NTC resistors)

Ultrasonic distance sensors (only the version TX Art. no. 133009 with three-wire @
connection)

Color sensors

Infrared sensors (trail sensors)
Potentiometers

Magnetic encoder

0
ROBO TX Controller ﬁ

Up to eight additional Controllers can be connected through expansion plugs.

Camera sensor
As soon as available

Radio transmission 9

Using Bluetooth, a connection can be made to other Bluetooth devices such as
PC, other ROBO TX Controllers and cell phones.
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What are the jack sockets, connector plugs, push buttons and
switches for?
Figure see page 3.
1 USB 2.0 connection (1.1 compatible)
Makes the connection to the PC. The appropriate USB cable is included.
2 Selection button left
The display menu is controlled with this. More on this in the menu chapter
3 9V =IN, connection rechargeable battery pack
This connection allows mobile power supply through the fischertechnik rechargeable bat-
tery pack (not included in the scope of delivery) as an alternative to the power unit.
4 Display
The display shows the status of the Controller, which programs are loaded and where you
are in the menu. Functions and programs can be selected, activated and deactivated. When
a program is running, you can have values of variables (variable values) or values of analog
sensors displayed. A useful menu overview is shown in the chapter "Setting (menu)."
5 ON/OFF switch
Switches the power supply to the Controller on or off.
6 Selection button right
The display menu is controlled with this. More on this in the menu chapter
7 9V =IN, DC jack socket
Here, the power unit for the Power Set or Energy Set is connected (not included in the
scope of delivery). A suitable adapter is included with the Controller.
8 EXT 2, connection for expansions
With this connection, additional ROBO TX Controllers can be connected so the number of
the inputs and outputs can be expanded. In addition, it contains an I?C interface for future
expansions.
9 Outputs M1-M4 or 01-08
Four motors can be connected to the outputs. As an alternative, eight lamps or electromag-
nets, whose second pole is connected to a ground connection (-L).
10 Inputs C1-C4
Fast counting inputs record counting pulses up to 1 kHz (1000 pulses/sec.), for example,
from the encoder motor of the ROBO TX Training Lab Construction Set. Can also be used as
digital inputs, for example, for push button switch.
11 9V OQut
Supplies sensors with the required operating voltage 9V = such as color sensor, trail sen-
sor, ultrasonic distance sensor and magnetic encoder.
12 CAMERA connection
Connection possibility for a camera module (at the time of printing being prepared).
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13 Universal inputs 11-18
These are the all-rounders among the signal inputs. They can be set with the software,
ROBQ Pro, for:
e Digital sensors (push button switches, reed contacts, phototransistors) — digital 5 kQ
e |nfrared trail sensors — digital 10V
e Analog sensors 0—5 kQ (NTC resistors, photoresistors and potentiometers)
 Analog sensors 0—10 V (color sensors) display of value in millivolts (mV)
e Ultrasonic distance sensors (only the version TX with three-wire connection)

14 EXT 1, connection for expansions
With this connection, additional ROBO TX Controllers can be connected the same as for
EXT 2 and so the number of the inputs and outputs can be expanded.

Install software
Software prerequisite for the ROBO TX Controller:
ROBO Pro version 2.0 or higher

In the handbook for the ROBO Pro software, the following, among other things, are described in

detail:

e The installation of the ROBO Pro software on the PC.

e The installation of the USB driver for the ROBO TX Controller for the Windows operating
systems.
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ROBO TX ConTROLLER INsTRUucTION MANUAL
.............................................................................................................................................. ‘m\
Setting (menu)
Menu overview
ROBO TX
-> Local
-> No program file loaded
-> Master
File
Settings
Info
Back
<~ Double click
' .(0 chanae direction .:g
Role: Master Firmware: VXXX
Language: English Name: ROBO TX
Clear Program Memory Bluetooth: ON Bluetooth:  XX:XX:XX:XXXX:XX
Back Restore defaults: Back
Back
< Double glick < Double click <~ Double click
ange direction to change direction 0 ange direction
X/Program name
Start Master English Bluetooth: ON
Load Extension 1 Deutsch Device discoverable Yes
Auto Start Francais Device connectable Yes
Auto Load Nederlands Paired devices: 0
Delete Extension 8 Espafiol Restore defaults:
Back e i Back o6 ik < Dot click Backe bl ik
. .lu change direction l;lg ' .m chanae direction .;I‘ ' .m chanae direction .;Ig to change direction 0
Device discoverable
ON Yes Yes Delete all
OFF No No Back
Back Back Back

<~ Double click
' .m chanﬁe direction l;l!



ROBO TX ConTROLLER INsTRucTION MANUAL

Menu in detail

Navigation using selection buttons

e |f you press the left selection push button switch, a
selection frame moves from the one line to the next. By
double clicking, the direction of movement of the selection

@ @ frame is changed. In the status window, the left selection
push button switch has a start and stop function.

e |f you press the right selection push button switch, the
previous selection is confirmed. In this way, you move to
the next menu or activate or deactivate certain functions.
In the status window, you can always move to the main
menu using the right selection push button switch.

e |fyou select "Back", you always return to the previous
menu.

First, you must set the desired country language. English is

the factory setting, which is the setting when you receive it.

Menu/Settings/Language/ select desired language and

confirm with OK

Note! The symbol ,/" is used to separate texts, which can
appear as an alternative in the same line.

ROBOTX The Status Window
->Local _ = Line 1: Local/ Online
-> No program file loaded .
-> Master Local: No exchange of data with the PC (as master®) or no

connection to the master (as extension*®)

Online: Master* exchanges data with the PC or extension™ is

connected with the master®.

= Line 2: No program file loaded/loaded: Program name/
started: Program name

Shows, if a program file is loaded and if yes then the condi-

tion itis in.

= Line 3: Master*/Extension* 1-8

Shows, for which function the Controller was set, master® or

extension®. Changes are possible in the menu "Role".

* Master: The Controller, which is set as the master, receives control commands directly from the PC and passes these on
to the extensions. Extension: The Controller, which is set as the extension, receives control commands only through the
master.
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File
Settings
Info
Back

<— Double click
‘ .tn chanae direction n!

Clear Program Memory
Back

<— Double click
‘ .tn chanae direction n!

= Line 4: Ext.

It shows, which extensions are connected, for example,

1,2, ... 8(is only shown when extensions are connected).

= Bottom line: Start/Stop

Starts or stops a program. The Start/Stop field is only shown
if a program file was transferred by downloading from the PC
to the Controller or was loaded from the flash memory to the
program memory.

The Main Menu

= Line 1: File

Leads to the menu, File Selection.
= Line 2: Settings

Leads to the menu, Settings.

= Line 3: Info

Leads to the display, Info.

The File Selection

If program files have been transferred by downloading from
the PC to the Controller then they are listed here. They can
then be selected, be given start functions or deleted (see
menu X/Program name).

R/means: File is in the RAM.

F/means: File is in the flash memory.

If (AL) or (AS) is in front of the file, then for this file Auto Load
or Auto Start is activated, for example, (AS)F/ROB3.

= Clear Program Memory

Selection "Clear Program Memory” | confirm with OK.

The file, which is loaded into the program memory, is re-
moved. Program files in the flash memory are retained.
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Role: Master
Language: English
Bluetooth: ON
Restore defaults:

Back

<~ Double click
{0 change direction

Firmware: VXXX
Name: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX

Back

<~ Double click
{0 change direction

Start
Load
Auto Start
Auto Load
Delete
Back

<~ Double click
{0 change direction

The Settings

= Line 1: Role: Master/Extension

Leads to the menu, Role. There an assignment is made to
make the Controller function as a Master* or Extension*.
= Line 2: Language: German/English/. ..

Leads to the menu, Languages.

= Line 3: Bluetooth:

Leads to the menu, Bluetooth.

= Line 4: Restore defaults:

Restores the original factory settings.

The Info Window

= Line 1: Firmware:

Shows the version number of the firmware**.

= Line 2: Name:

The name of the device is shown, for example, ROBO TX 622.
= Line 3: Bluetooth:

Definite Bluetooth identification code of the device (Bluetooth
standard).

X/Program name

= Line 1: Start

The selected program is started.

= Line 2: Load

The selected program is loaded into the program memory and
can be started by pressing a button.

= Line 3: Auto Start

As soon as the power supply for the Controller is turned on,
the selected program is started automatically.

= Line 4: Auto Load

As soon as the power supply is turned on, the selected
program is loaded automatically into the program memory
and can be started by pressing a button.

= Line 5: Delete

Selected program is deleted, but first a question is asked to
provide confirmation.

* Master: The Controller, which is set as the master, receives control commands directly from the PC and passes these on to
the extensions. Extension: The Controller, which is set as the extension, receives control commands only through the master.
** The firmware is the operating software for the Controller.
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Master
Extension 1

Extension 8
Back

<~ Double click
to change direction

English
Deutsch
Francais
Nederlands
Espafiol

<~ Double click
‘ .tu chanae direction mu

ON

Bluetooth:

Device discoverable Yes
Device connectable Yes
Paired devices: 0
Restore defaults:

Back

<~ Double click
‘ .tu chanae direction mu
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The Role

Here, the Controller is assigned the role as master or as an
extension 1 ... 8. Just select and confirm with OK. More on
the subject in the chapter, "Expansions”.

The Languages
Here, the language used in the display can be changed. Just
select and confirm with OK.

Bluetooth

If one of the lines 1 to 5 is selected, a menu opens up, in
which the particular functions can be switched on or off or
changed.

= Line 1: Bluetooth:

The Bluetooth function is switched on or off here.

= Line 2: Device discoverable

If the function is switched on, then other Bluetooth devices
can identify the ROBO TX Controller.

= Line 3: Device connectable

If the function is switched on then the ROBO TX Controller
allows other devices to make a Bluetooth connection with
the Controller.

= Line 4: Paired devices:

Shows how many devices are connected with the Controller
over Bluetooth.

= Line 5: Restore defaults:

Restores the original factory settings.
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Switch on

When connecting the Controller for the first time to the PC, the driver for the USB interface

must be installed in the PC. The details are described in the handbook, "ROBO Pro Software."

1. Connect the USB cable to the PC.

2. Insert the power unit into the electrical outlet or connect the rechargeable battery pack.

3. Insert the small plug of the power unit into the 9V = IN input jack socket (7) of the Con-
troller (if necessary an adapter is included with the Controller).

4. Switch on the Controller with the ON/OFF switch (5).

5. Awelcome text appears for a short time with the version number of the firmware. After
this, the status window is shown. This is the starting point for the navigation in the Con-
troller menu (see chapter, "Menu in Detail").

Select and Start Program

1. First, a program must be transferred by downloading from the PC to the ROBO TX Control-
ler. A test of the connection and the precise actions for the downloading of the program
are described in the handbook, "ROBO Pro Software."

After the download:

2. The program starts automatically in the basic setting.

3. The sequence is stopped by pressing the left selection button (2).

Changes to the start behavior can be assigned individually to any program file, for example,
Auto Start or Auto Load. This is possible in the menu, X/Program name:

Menu | Settings | File | R/Program name or F/Program name | . . .

Details about the particular functions are found in the chapter, "Menu in Detail".

Switching Off
Slide the ON/QFF switch (5) to the OFF position and then unplug the power unit from the electri-
cal outlet.

Expansions
Additional ROBO TX controllers or a camera can be connected using special connections.
Additional ROBO TX Controllers
The number of inputs and outputs is expanded with additional controllers. They are connected
with the special connections EXT 1 and EXT 2.
1. Provide the power supply using the power unit or the rechargeable battery pack.
2. Assign the function as extension 1, 2, . . . or 8 to the new controller:
Menu | Settings | Role | Extension 1,2, ... or 8| OK
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3. Connect the controllers with each other using the ribbon cable, which is included. It
doesn't make any difference which connection, EXT 1 or EXT 2, is used to do this .
4. The new extension is shown in the last line of the status window for the Controller.

Camera sensor
Being prepared at the time of the printing.

I?C Interface
This standard interface is to be used for future expansions, for example, for special sensors.

Bluetooth Connections

Bluetooth connection between ROBO TX Controller PC

This Bluetooth connection replaces the USB connection cable with a wireless radio connection.
With this, the ROBO TX Controller can receive and transmit information in the online mode,
which means the program runs on the PC and there is a continual exchange of data between
the PC and the ROBO TX Controller. Using this blue connection, programs can also be down-
loaded to the controller and these programs can then be processed independent of the PC.

Prerequisites
Bluetooth capable PC or commercially available USB Bluetooth stick with Windows compatible
Bluetooth radio chip. Windows XP with service pack 2 or Windows Vista.

Alist is published by fischertechnik with successfully tested USB Bluetooth sticks, which can
function together with the ROBO TX Controller without any problems. New sticks are continu-
ally appearing on the market and others are then no longer available. In order to continually
offer current information, this service is available on our Web site at

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
There, there is also a detailed description of how the Bluetooth connection between the PC and

ROBO TX Controller is installed with Windows.

For Bluetooth professionals, who don't need any further instructions:
The ROBO TX Controller uses the number sequence 1234 as the main key.

Information About the Range
The range is about 10 meters and is dependent on the quality of the USB Bluetooth stick and
the ambient conditions (interference from other devices, obstacles in the area).
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Bluetooth Connection Between Different ROBO TX Controllers

In the download mode, a ROBO TX Controller can exchange data with up to seven other ROBO
TX Controllers. When this is done, each device can establish a Bluetooth connection with every
other participant and transmit and receive data over this connection.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

ROBO TX ROBO TX
Controller Controller

ROBO Pro contains special program elements for the establishing and breaking down of connec-
tions and for transmitting and receiving information.

Additional information about this operating mode is found in the online help for the ROBO Pro
software version 2.0 or higher.

Bluetooth Connection Between ROBO TX Controller and Other Devices, for example,
Cell Phone

Basically, the ROBO TX Controller can communicate with other Bluetooth devices, for ex-
ample, suitable cell phones. To do this, the particular device must have special communication
software, which is adapted for the ROBO TX Controller. Since continual changes can also be
expected in this area, current information and links are also available at

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller.
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Faults

Electromagnetic Interference

ManuAaL

If the Controller is affected by external electromagnetic influences, it can still be used for the
purpose intended after the end of the interference. It is possible that the power supply will
have to be interrupted for a short time and the Controller restarted.

Error messages (from the Controller or ROBO Pro software)

Fault

Cause

Elimination

Program version error

An attempt was made to load or
start a ROBO Pro program, which
belongs to an older firmware ver-
sion and therefore is no longer
compatible.

Load program with newest ROBO
Pro version onto the ROBO TX
Controller again.

Program error 1

ROBO Pro error message:

The number of processes in the
ROBO Pro program is greater
than the maximum possible
number.

Under the tab, "Roles" of the
ROBO Pro program increase the
"minimum number of processes."

Program error 2

ROBO Pro error message:
The minimum memory per
process is too small.

a) Under the tab, "Roles" of the
ROBO Pro program increase
the "minimum memory per
process (download)".

b) A variable or a subprogram
calls itself endlessly (recur-
sion) and causes the memory
to overflow. Change the pro-
gram so that the recursion no
longer occurs.

Program file open failure

The program file could not be
opened because it was deleted
in the flash memory.

Load the program file onto the
ROBO TX Controller again.

Program file read failure

Program file could not be read
because it is too big and does
not fit in the program memory.

Program file must be repro-
grammed so that it needs less
space in the memory.
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Technical Data

Dimensions and Weight

90x90x15mm (WxDxH)

90g

Memory and Processor

8 MB RAM, 2 MB flash

32-bit ARM 9 processor (200 MHz) programable with ROBO Pro software or C compiler
(not included)

Power Supply (not included)

With rechargeable battery set (8.4 V, 1500 mAh)or

power set (9 'V, 1000 mA)

Interfaces

USB 2.0 (1.1 compatible), max. 12 MB, mini-USB jack socket
Bluetooth radio interface (2.4 GHz, range about 10 m)

2 expansion connections: RS 485; IC (only EXT 2)

PIN Assignment EXT 1
6|5 6: Not connected 5: Not connected
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2: Not connected 1: GND

PIN Assignment EXT 2
6|5 6: 1°C Clock 5: 12C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1:GND

Signal inputs and outputs

8 Universal inputs: Digital, analog 0—9 V DC, analog 0—-5kQ

4 fast counting inputs: Digital, frequency up to 1kHz

4 motor outputs 9V, 250mA: Speed infinitely variable, short circuit proof, alternatively 8 indi-
vidual outputs

Display

128 x 64 pixel, monochrome
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Proper Disposal

Information About Environmental Protection

Do not put the electrical and electronic components of this construction set such as
motors, lamps and sensors in the household waste. At the end of their service life, turn
them in at a collection point for the recycling of electrical and electronic devices.

The symbol on the product, packaging or the instructions shows this.

Warranty

The fischertechnik GmbH provides a warranty for the freedom from defects of the Con-
troller according to the particular state of the technology. The right is reserved to make
changes to the design or model, which neither impair the functioning or the value of
the device, and does not entitle the customer to make a complaint.

Obvious defects must be asserted in writing within 14 days after the delivery other-
wise warranty claims due to obvious defects are excluded.

No warranty claim exists due to an insignificant deficiency of the Controller. In other
respects, the customer may only demand subsequent performance, which means
subsequent improvement or replacement delivery. The customer is entitled, according
to his choice, to withdraw from the contract or to demand reduction of the purchase
price if the subsequent performance fails or in particular it is impossible or we are not
successful in doing this in a reasonable time frame or we reject such or it is delayed by
us and we are culpable for such delay. The warranty period is 24 months after delivery.
We are not responsible for defects of the Controller, which are due to improper
handling, normal wear or improper or negligent handling and the same applies to the
consequences of improper changes, which are made without our approval, or repair
work without our approval done by the customer or a third party. The warranty is
governed by German law.

Liability
Liability on the part of fischertechnik GmbH for damages, which resulted from the fact
that the device was not used in accordance with instructions, is excluded.
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3. 9V=IN, raccordement du pack d'accumulateurs 10. Entrées de compteur rapides C1-C4
4. Ecran 11. 9V=0UT, sortie de potentiel
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ROBO TX Controller

Le boitier compact du ROBO TX Controller est rempli de haute technologie peaufinée. Cette

commande permet de charger des programmes qui, pour leur part, sont alors directement

capables de controler les moteurs et lampes, voire des robots fischertechnik complets — et ses

performances ne s'arrétent pas |a :

e Un port USB et I'interface radio Bluetooth intégrée assurent une communication conviviale
et rapide entre |'ordinateur et la maquette fischertechnik.

e | a mémoire vive spacieuse et la mémoire éclair supplémentaire du ROBO TX Controller
enregistrent d'innombrables programmes simultanément.

e | e Controller permet de commander toutes les maquettes de la série COMPUTING.

e | e Controller peut également assurer la communication avec d'autres unités a équipement
Bluetooth ou avec au plus huit autres ROBO TX Controller.

e | es rainures fischertechnik sur les cing faces et les dimensions compactes du ROBO TX
Controller sont idéales pour un montage sans encombrement dans les équipements et
maquettes fischertechnik.

Emploi conforme a l'usage prévu
Le Controller est exclusivement destiné a I'exploitation et a la commande de magquettes fischer-
technik.

Consignes de sécurité

e S'assurer que le chargeur est exempt de dommages a intervalles réguliers.

e |l est interdit de continuer a utiliser le chargeur défectueux, tant qu'il n'a pas été réparé
intégralement.

e Ne pas introduire les fils dans la prise de courant !

e |l est interdit de recharger des piles qui ne sont pas des accumulateurs !

e Retirer les accumulateurs du compartiment a piles avant de les recharger !

e |e chargement des accumulateurs doit toujours se faire sous la surveillance d'adultes !

e |nsérer les accumulateurs en veillant a la polarité correcte !

e || est interdit de court-circuiter les bornes de raccordement !

e | 'ytilisation du ROBO TX Controller est uniquement permise avec une alimentation en cou-
rant fischertechnik p. ex. le pack d'accumulateurs 35537 !

e (Observer ce qui suit lors du raccordement du pack d'accumulateurs au Controller :
Relier le pdle positif du port « 9V = IN » avec le pdle positif (+) du pack d'accumulateurs !
Relier le pdle négatif du port « 9V = IN » avec le pdle négatif (—) du pack d'accumulateurs !

e Température de service maximale de 40°C !
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Eléments que vous pouvez raccorder au ROBO TX
Controller

Vous pouvez raccorder les éléments suivants et / ou les commander via le
Controller. Le Controller est aussi approprié au raccordement de périphériques
supplémentaires :

Actionneurs (de 9V =, 250 mA)
Moteurs électriques

Lampes a incandescence

Vibreur sonore

Electroaimants
Electrovannes (des bofites de construction pneumatiques) %

Capteurs (numérique 5 kQ, numérique 10V; analogique 0—5 kQ, analogique 0—10V)
Boutons contacteurs :ﬁ
Capteurs magnétiques (contacts Reed)

Détecteurs de lumiére (phototransistors, photorésistances)
Capteurs thermiques (résistances NTC)

Capteurs d'espacement ultrasoniques (uniquement pour version TX N°art. 133009 @
avec raccordement a trois fils)
Capteurs chromatiques
Dépisteurs aux infrarouges
Potentiometres

Codeurs magnétiques

0
ROBO TX Controller ﬁ

Des connecteurs d'extension permettent de raccorder jusqu'a 8 Controller
supplémentaires.

Capteur de caméra
Disponible dans I'immédiat

Transmission radio
Bluetooth permet I'établissement de la communication avec d'autres unités
Bluetooth, telles un PC, d'autres ROBO TX Controller, un portable.
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A quoi servent les douilles, connecteurs, boutons contacteurs
et interrupteurs ?
Voir figure a la page 3
1 Port USB 2.0 (compatible 1.1):
Etablit la communication avec un PC. Le cable USB approprié est fourni.
2 Bouton contacteur gauche
Bouton de commande du menu affiché. Explication détaillé au chapitre du menu.
3 9V=IN, raccordement du pack d'accumulateurs
Ce port est destiné au raccordement d'une alimentation en électricité mobile via le pack
d'accumulateurs fischertechnik (non fourni), et sert d'alternative au bloc d'alimentation.
4 Ecran
L'écran affiche I'état du Controller, les programmes chargés et I'emplacement respectif
dans le menu. L'écran permet aussi de sélectionner, d'activer ou de désactiver des fonc-
tions. Il sert aussi a |'affichage des valeurs de variables (valeurs variables) ou des valeurs
relevées par les capteurs analogiques au cours du fonctionnement du programme. Une
arborescence utile du menu figure au chapitre « Paramétrages (menu) ».
5 Interrupteur Marche / Arrét
[l met le courant d'alimentation du Controller en circuit et hors circuit.
6 Bouton contacteur droit
Bouton de commande du menu affiché. Explication détaillé au chapitre du menu.
7 9V=IN, douille DC
Douille pour le raccordement du bloc d'alimentation du Power Set/Energy Set (non fourni).
L'adaptateur approprié est joint au Controller.
8 EXT 2, raccordement des extensions
Raccordement pour I'accouplement d'autres ROBO TX Controller et étendre le nombre
d'entrées et de sorties de ce fait. Cette extension comprend également une interface I°C
pour raccorder de futures extensions.
9 Sorties M1-M4, respectivement 01-08
Ces sorties permettent de raccorder 4 moteurs. Elles permettent, en alternative, de raccor-
der 8 lampes ou électroaimants avec un deuxieme pdle a relier a la connexion a la terre (L).
10 Entrées C1-C4
Les entrées de compteur rapides enregistrent des impulsions de comptage de jusqu'a
1 kHz (1000 impulsions/s), p. ex. du moteur du codeur de la boite de construction ROBO TX
Training Lab. Egalement utilisables comme entrées numériques, p. ex. pour des boutons
contacteurs.
11 9V Out
Sortie destinée a assurer |'alimentation en tension de régime de 9 V= des capteurs,
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notamment les les capteurs chromatiques, dépisteurs, capteurs d'espacement ultrasoni-
ques, codeurs magnétiques.
12 Port de raccordement d'une caméra
Possibilité de raccordement d'un module pour caméra (en préparation au moment de
I'impression du mode d'emploi).
13 Entrées universelles 11-18
Les « Monsieur je-sais-tout » dans I'univers des entrées de signaux. Vous pouvez les
paramétrer librement via le logiciel ROBO Pro :
e Capteurs numériques (boutons contacteurs, contacts Reed, phototransistors) —
numérique 5 kQ
e Dépisteur aux infrarouges — numérique 10V
e (Capteurs analogiques 0—5 kQ (résistances NTC, photorésistances, potentiometres)
e (Capteurs analogiques 0—10 V (capteurs chromatiques) affichage de la valeur en mV
(millivolts)
e (Capteurs d'espacement ultrasoniques (uniqguement pour version TX avec raccordement
a trois fils)
14 EXT 1, raccordement des extensions
Raccordement idem a I'EXT 2 pour |'accouplement d'autres ROBO TX Controller et étendre
le nombre d'entrées et de sorties de ce fait.

Installation du logiciel
Configuration logicielle requise pour le ROBO TX Controller :
ROBO Pro version 2.0 ou supérieure.

Une description détaillée des démarches ci-apres est décrite dans le manuel du logiciel

ROBQ Pro :

e L'installation du logiciel ROBO Pro sur le PC

e |'installation du pilote USB pour le ROBO TX Controller sur les systémes d'exploitation de
Windows
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Paramétrages (Menu)

Arborescence du menu

MobE D'EMPLOI

ROBO TX

-> Local
-> Mémoire de programmes vide
-> Master

—'_W.

Fichier
Paramétrages
Info

Retour

< double clic pour
' .chanﬁer la direction .:g

Vider la mémoire des programmes
Retour

<- double clic pour
changer la direction

Paramétrages

Nature : Master
Langue : Francais
Bluetooth : Marche

Remise a zéro par défaut :

Retour
<- double clic pour
changer la direction

Microprogr. : V XXX
Nom : ROBO TX
Bluetooth 1 XX:XX:XXXX:XX:XX
Retour

<- double clic pour
changer la direction

I

<- double clic pour
. .Changer la direction l;lg

<- double clic pour
' .chanﬁer la direction .;I‘

<- double clic pour
' .chanﬁer la direction .;Ig

Démarrer Master English Bluetooth : Marche
Charger Extension 1 Deutsch Unité visible : Oui
Démarrage automatique Frangais Connexion autorisée : Oui
Chargement automatique Nederlands Unités accouplées : 0
Effacer Extension 8 Espafiol Remise a zéro par défaut :
Retour Retour

Retour

<~ double clic pour
changer la direction .;Ig

l

l

<- double clic pour
. .chanaer la direction .;Ig

<- double clic pour
. .changer la direction l;lg
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Marche Oui Oui Effacer tous
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Détails du menu

Navigation via les boutons contacteurs de sélection :
e | 'actionnement du bouton contacteur gauche a pour
effet de passer d'un écran de sélection a l'autre dans une
rangée. Un double clic sur I'écran de sélection bascule le
@ @ sens de marche. Le bouton contacteur gauche est doté
d'une fonction Démarrer / Stop dans I'écran d'état.

e |'actionnement du bouton contacteur droit confirme la
sélection préalable. Ceci permet d'accéder au prochain
menu ou d'activer / de désactiver certaines fonctions. Le
bouton contacteur droit de I'écran d'état permet toujours
d'accéder au menu principal.

La sélection « Retour » permet toujours d'accéder a
nouveau au menu précédent.

Vous devez d'abord paramétrer la langue de communication
souhaitée. Le Controller est configuré par défaut sur I'anglais
a la livraison.

Sélectionnez la langue souhaité en passant par Menu |
Settings | Language | et valider votre sélection par OK.

Observation : Les textes susceptibles de s'afficher dans la
méme ligne sont séparés par « / ».

ROBOTX L'écran d'état
> Local _ * Ligne 1:Local/En ligne
->Mémoire de programmes vide B ,
-> Master Local : pas d'échange de données avec le PC (en tant que

Master*) ou pas de communications avec le Master (en tant

qu'Extension®).

En ligne : Master* échange des données avec le PC ou

I'Extension™ est reliée au Master*.

= Ligne 2: Mémoire de programmes vide / Chargé :
Nom du programme [ En cours : Nom du programme

Affiche le programme éventuellement chargé et I'état de ce

dernier dans I'affirmative.

= Ligne 3: Master* / Extension* 1-8

Affiche la fonction respective attribuée au Controller par

paramétrage en tant que Master* ou Extension®. Les modifi-

cations s'opérent dans le menu de la Nature.

* Master : le Controller, configuré en tant que Master, recoit ses ordres de commande directement du PC et les transmet
aux extensions / périphériques. Extension : le Controller, configuré en tant qu'extension, n'accepte que les ordres de
commande donnés par le Master.
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= Ligne 4: Ext.

L'écran affiche les extensions respectives raccordées, p. ex.
1,2, ... 8 (affichage uniquement actif si vous avez effective-
ment raccordé des extensions).

= Barre en bas de page : Démarrer/ Stop

Démarre ou stoppe un programme. Le champ Démarrer / Stop
est uniquement affiché, si vous avez transmis un fichier par
téléchargement du PC au Controller ou chargé un fichier via
la mémoire éclair dans la mémoire des programmes.

'
L'écran <Menu>

Fichier = Ligne 1: Fichier

Paramétrages ) . L

Info Ouvre le menu <Sélection du fichier>.
Retour

= Ligne 2: Paramétrages
Ouvre le menu <Paramétrages>.

B0 e - Ligne 3: Info

Ouvre I'affichage <Info>.

L'écran <Sélection du fichier>

Les fichiers d'un programme, qui ont été transmis par

téléchargement du PC au Controller, sont énumérés ici. Ces
Vider la mémoire des programmes fichiers sont a votre disposition pour une sélection, I'attribu-
Retour tion de fonctions de démarrage ou I'effacement (voir menu X/
| 3 ftttiaoS 0K | Nom du programme).

R/ signifie : fichier se situe dans la mémoire vive RAM.

F/ signifie : fichier se situe dans la mémoire éclair.

Un fichier précédé de (AL) ou (AS) signifie que le chargement
automatique ou le démarrage automatique du fichier est
activé, p. ex. (AS)F/ROB3.

= Vider la mémoire des programmes

Sélection de <Vider la mémoire des programmes>| valider
par OK.

Le fichier chargé dans la mémoire des programmes est ef-

facé. Les fichiers des programmes contenus dans la mémoire
éclair demeurent valables.
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Nature : Master
Langue : Francais
Bluetooth : Marche

Remise a zéro par défaut :
Retour

< douh\e clic pour
changer la direction

Info
I\/Imroprogr VXXX
Nom ROBO TX
Blutooth | XXXKXXXKXXXK
Retour

< double clic pour
changer la direction

Démarrer

Charger

Démarrage automatique
Chargement automatique
Effacer

Retour

< double clic pour
changer la direction

MobpE D'EMPLOI

L'écran <Paramétrages>

= Ligne 1: Nature : Master / Extension

Ouvre le menu <Nature>. C'est ici que vous décidez de la
nature du Controller comme Master* ou Extension*.

= Ligne 2: Langue : Deutsch/English/ Francais ...
Ouvre le menu <Langue>.

= Ligne 3: Bluetooth :

Ouvre le menu <Bluetooth>.

= Ligne 4 : Remise a zéro par défaut:

Rétablit les paramétrages par défaut initiaux du programme.

L'écran <Info>

= Ligne 1: Microprogr. :

Affiche la version respective du microprogramme™*

= Ligne 2: Nom:

Affiche le nom de I'unité / de I'appareil (p.. ex. ROBO TX 622)
= Ligne 3: Bluetooth :

Code d'identification sans équivoque de la technologie
Bluetooth de I'unité (standard Bluetooth).

L'écran <X/Nom du programme>

= Ligne 1:Démarrer

Le Controller démarre le programme sélectionné.

= Ligne 2: Charger

Le Controller charge le programme sélectionner dans la
mémoire des programmes, ce qui permet ensuite de démarrer
par I'actionnement d'un bouton.

= Ligne 3: Démarrage automatique

Le programme sélectionné démarre automatiquement, des
la mise en circuit de I'alimentation en courant électrique du
Controller.

= Ligne 4: Chargement automatique

Le programme sélectionné est chargé automatiquement dans la
mémoire des programme, des la mise en circuit de I'alimenta-
tion en courant électrique du Controller et vous pouvez ensuite
démarrer le programme par |'actionnement d'un bouton.

* Master : le Controller, configuré en tant que Master, recoit ses ordres de commande directement du PC et les transmet
aux extensions / périphériques. Extension : le Controller, configuré en tant qu'extension, n'accepte que les ordres de

commande donnés par le Master.

** Le microprogramme est le logiciel d'exploitation du Controller.
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Master
Extension 1
Extension 8
Retour

<- double clic pour
‘.chanﬁer la direction m
English
Deutsch
Francais
Nederlands
Espafiol

<- double clic pour
‘.chanﬁer la direction m

Bluetooth

Bluetooth : Marche
Unité visible : Oui
Connexion autorisée : Oui
Unités accouplées : 0
Remise a zéro par défaut :
Retour

<- double clic pour
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= Ligne 5: Effacer
Le programme sélectionné est effacé (cette action est tou-
jours précédée d'une boite de dialogue de confirmation).

L'écran <Nature>

Ecran pour I'attribution de la nature en tant que Master ou
Extension 1 ... 8 au Controller. Il suffit de faire votre choix et
de valider votre sélection par OK. De plus amples informa-
tions vous sont données au chapitres des « Extensions ».

L'écran <Langue>
Ecran de madification de la langue d'affichage souhaitée. I
suffit de faire votre choix et de valider votre sélection par OK.

L'écran <Bluetooth>

La sélection d'une ligne de 1 a 5 a pour effet d'ouvrir un
menu permettant de mettre les fonctions respectives en
circuit ou hors circuit ou de madifier les attributions.

= Ligne 1: Bluetooth :

La fonction Bluetooth est mise en circuit ou hors circuit.

= Ligne 2: Unité visible :

La mise en circuit de cette fonction permet a d'autres unités
dotées de la technologie Blutooth d'identifier le ROBO TX
Controller.

= Ligne 3: Connexion autorisée

La mise en circuit de cette fonction permet au ROBO TX
Controller d'autoriser la communication d'autres unités
dotées de la technologie Bluetooth avec lui.

= Ligne 4: Unités accouplées:

Affiche le nombre d'unités en communication avec le Control-
ler via Bluetooth.

= Ligne 5: Remise a zéro par défaut:

Rétablit les paramétrages par défaut initiaux du programme.
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Mise en circuit

Le pilote de I'interface USB doit &tre installé sur le PC lors du premier raccordement du Control-

ler au PC. Les détails sont consignés au manuel « Logiciel ROBO Pro ».

1. Relier le cable de I'USB avec le PC.

2. Enficher le bloc d'alimentation dans la prise (ou raccorder le pack d'accumulateurs).

3. Enficher le petit connecteur du bloc d'alimentation dans la douille d'entrée de 9V = IN (7)
du Controller (se servir de |'adaptateur fourni avec le Controller si besoin est).
Mettre le Controller en circuit par I'actionnement de I'interrupteur Marche / Arrét (5).

5. Un message d'accueil s'affiche brievement et indique le numéro de la version du micropro-
gramme. L'écran d'état est affiché par la suite. Cet écran sert de point de départ pour la
navigation dans le menu du Controller (voir le chapitre « Détails du menu »).

Sélectionner et démarrer un programme

1. Vous devez d'abord transmettre un programme du PC par téléchargement sur le ROBO TX
Controller. Un test de la communication et tous les détails concernant le téléchargement
du programme figurent au manuel « Logiciel ROBO Pro ».

Apres le téléchargement :

2. Le programme démarre automatiquement en appliquant les paramétrages de base.

3. Il 'suffit d'appuyer sur le bouton contacteur gauche pour stopper le déroulement (2).

Vous pouvez attribuer des modifications spécifiques au démarrage a chaque fichier de pro-
gramme individuel, p.. ex. un démarrage automatique ou un chargement automatique. Veuillez
vous reporter au menu <X/Nom du programme> pour ce faire :

Menu | Paramétrages | Fichier | R/Nom du programme ou F/Nom du programme | ...

Les détails attribués a chaque fonction individuelle sont consignés au chapitre « Détails du menu ».

Mise hors circuit
Pousser I'interrupteur Marche / Arrét (5) sur la position OFF (et retirer le bloc d'alimentation de
la prise de courant).

Extensions

Le Controller est équipé de possibilités de raccordement spéciales permettant de raccorder

d'autres ROBO TX Controller ou une caméra.

Autres ROBO TX Controller

Le raccordement d'autres Controllern a I'extension du nombre d'entrées et de sorties pour

conséquence. L'accouplement s'effectue via les raccordements spéciaux EXT 1 et EXT 2.

1. Etablir I'alimentation en courant électrique via le bloc d'alimentation ou le pack d'accumu-
lateurs.
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2. Attribuer la fonction en tant qu'Extension 1, 2, ... ou 8 au Controller :
Menu | Paramétrages | Nature | Extension 1, 2, ... ou 8| OK

3. Relier les Controller entre eux a |'aide du cable plat fourni. Le raccordement utilisé dans ce
contexte (EXT 1 ou EXT 2) est sans importance.

4. Lanouvelle extension figure a la derniére ligne dans I'écran d'état du Controller.

Capteur de caméra
Extension en préparation au moment de I'impression du mode d‘emploi.

Interface I°C
Cette interface standard est prévue pour de futures extensions, p.. ex. pour des capteurs
Spéciaux.

Communication via Bluetooth

Communication Bluetooth entre le ROBO TX Controller et le PC

La communication via Bluetooth remplace le cable de raccordement de I'USB par une liaison
radio sans fil. Bluetooth permet d'activer le ROBO TX Controller en mode en ligne : le program-
me fonctionne sur le PC et se porte garant d'un échange de données continuel entre le PC et le
ROBO TX Controller. La communication via Bluetooth permet aussi de charger des programmes
sur le Controller, que ce dernier peut alors traiter indépendamment du PC.

Conditions requises :
PC équipé de Bluetooth ou stick USB Bluetooth disponible dans le commerce avec chip de radio
Bluetooth compatible Windows. Windows XP avec Service Pack 2 ou Windows Vista.

fischertechnik publie une liste des sticks USB Bluetooth testés avec succes et parfaitement
capables de fonctionner avec le ROBO TX Controller. Le marché des sticks est continuellement
sujet a des nouveautés, tandis que d'autres sticks ne sont subitement plus disponibles. De ce
fait, nous vous recommandons de consulter ce service contenant des informations actuelles sur
notre site Web ci-apres :

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
Cette page du site vous donne aussi une description détaillée de I'installation de la communica-

tion Bluetooth entre le PC et le ROBO TX Controller sous Windows.

Pour les pros Bluetooth, qui peuvent se passer d'instructions spécifiques :
Le ROBO TX Controller utilise la suite de chiffres 1234 en tant que clé principale.
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Portée :

La portée est d'environ 10 metres et dépend des caractéristiques propres au stick USB Blue-
tooth, de méme que des conditions environnantes (perturbations dues a d'autres appareils ou
équipements, obstacles dans I'espace).

Communication via Bluetooth entre différents ROBO TX Controller

Un ROBO TX Controller peut échanger des données avec jusqu'a 7 autres ROBO TX Controller
en mode de téléchargement. Chaque ROBO TX Controller peut établir une communication Blue-
tooth avec chaque autre ROBO TX Controller raccordé et envoyer et recevoir des données.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

v
ROBO TX - ROBO TX
Controller Controller

Le ROBO Pro comprend des éléments spéciaux pour I'établissement et I'annulation des commu-
nications, de méme que pour envoyer et recevoir des messages.

De plus amples informations sur ce mode d'exploitation vous sont données via I'aide en ligne
spécifique au logiciel ROBO Pro (version 2.0 ou supérieure).

Communication Bluetooth entre le ROBO TX Controller et d'autres unités / appareils
(p. ex. un portable)

Le ROBO TX Controller est théoriquement capable de communiquer avec d'autres unités ou
appareils équipés de Bluetooth, p. ex. tout téléphone portable approprié. L'unité respective
devra cependant étre équipée d'un logiciel de communication harmonisé avec celui du ROBO TX
Controller. Ce secteur est également sujet a des modifications continuelles et nous vous prions
donc de télécharger les informations et liens actuels sous :

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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Pannes

Interférences électromagnétiques
L'emploi conforme a I'usage prévu du Controller perturbé par des interférences électromagné-
tiques externes est possible apres I'élimination de I'origine de la perturbation. Il se pourrait
cependant qu'il soit requis d'interrompre I'alimentation en courant brievement et de redémarrer

le Controller.

Messages d'erreur (du Controller ou du logiciel ROBO Pro)

MobE D'EMPLOI

Perturbation

Cause

Remede

Erreur version du programme

Vous avez tenté de charger ou de
démarrer un programme ROBO
Pro appartenant a une version de
microprogramme plus ancienne,
qui n'est plus compatible de

ce fait.

Charger le programme de

la version ROBO Pro la plus
récente a nouveau sur le ROBO
TX Controller.

Erreur du programme 1

Message d'erreur de ROBO Pro :
Le nombre d'opérations dans le
programme ROBO Pro est plus
grand que le nombre maximal
admissible.

Augmenter le « Nombre minimal
des opérations » sous |'onglet
des « Caractéristiques » du
programme ROBO Pro.

Erreur du programme 2

Message d'erreur de ROBO Pro :
La mémoire minimale disponible
par opération est insuffisante.

a) Augmenter la « Mémoire
minimale par opération (télé-
chargement) » sous |'onglet
des « Caractéristiques » du
programme ROBO Pro.

b) Une variable ou un sous-pro-
gramme tente de s'afficher
automatiquement (récursivité)
et provoque le débordement
de la mémoire. Modifier le
programme de maniere a
prévenir cette récursivité.

Ouverture du fichier du pro-
gramme est impossible

Le fichier du programme était im-
possible a ouvrir parce qu'il a été
effacé de la mémoire éclair.

Charger le fichier a nouveau sur
le ROBO TX Controller.

Erreur de lecture du fichier du
programme

La lecture du fichier du pro-
gramme était impossible parce
que le fichier est trop volumineux
pour la mémoire du programme.

Transformer la programmation
du fichier de maniére a réduire
son volume a affecter a I'espace
mémoire.
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Caractéristiques techniques

Dimensions et poids

90 x 90 x 15 mm (largeur x profondeur x hauteur)

90g

Espace mémoire et processeur

8 Mo RAM (mémoire vive), 2 Mo Flash (mémoire éclair)

Processeur de 32 bits ARM 9 (200 MHz) ; programmable avec le logiciel ROBO Pro ou le
C-Compiler (non fourni)

Alimentation en courant électrique (non fournie)

Via I'Accu Set (8,4V 1500 mAh) ou

le Power Set (9V / 1000 mA)

Interfaces

USB 2.0 (compatible 1.1), 12 Mbit maximum, y compris une douille USB miniature
Interface radio Bluetooth (2,4 GHz/portée d'environ 10 métres)

2 x raccordements d'extension : RS 485; I°C (uniquement EXT 2)

Occupation PIN EXT 1:

6|5 6: non raccordé 5: non raccordé
4|3 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2: non raccordé 1: GND

Occupation PIN EXT 2:

6|5 6: 1°C Clock 5: I°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1: GND

Signal des entrées et sorties

8 entrées universelles : numérique, analogique 0—9V DC, analogique 0—5kQ

4 entrées de compteur rapides : numérique, fréquence jusqu'a 1kHz

4 sorties moteur 9 V/250 mA : réglage progressif de la vitesse, protection contre les courts-
circuits, alternative composée de 8 sorties individuelles

Ecran

128 x64 Pixels, monochromatique
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Elimination correcte

Informations sur la protection de I'environnement :

[l est interdit de jeter les éléments électriques et électroniques de cette boite de
construction (p. ex. les moteurs, lampes, capteurs) dans les ordures ménagéres. Il est
impératif de les remettre a un poste de collecte pour le recyclage d'appareils électri-
ques et électroniques a la fin de leur durée de vie respective.

Le pictogramme sur le produit, son conditionnement ou le manuel attire I'attention sur
ce mode d'élimination.

Garantie

La société fischertechnik GmbH se porte garante pour I'absence de défauts du Control-
ler aux termes des Regles de I'Art respectives en vigueur. Les modifications de la
construction ou de I'exécution, sans préjudices pour |'aptitude au fonctionnement ou la
valeur de I'é/ément / de I'appareil, ne sauraient donner lieu a une réclamation.

Les vices apparents sont a signaler par écrit dans un délai de 14 jours consécutif a

la livraison, en sachant que toutes les prétentions a garantie pour vices apparents
seraient exclues au cas contraire.

Les prétentions a garantie sont également exclues pour les petits défauts de faible
importance du Controller. Le client peut par ailleurs uniquement prétendre a une
réparation des défectuosités ou vices, donc a une réparation ou une livraison de rem-
placement. Le client est autorisé, selon son propre pouvoir discrétionnaire, a dénoncer
le contrat ou a exiger une réduction du prix d'achat, si I'accomplissement ultérieur
échoit, notamment s'il est impossible, ou si nous sommes dans I'incapacité d'obtem-
pérer dans un délai approprié ou si nous y renongons ou retardons |'accomplissement
de fagon fautive. Le délai de validité de la garantie s'éléve a 24 mois a compter de la
livraison. Nous déclinons toute responsabilité pour les défauts matériels du Controller
résultant d'un emploi non conforme a I'usage prévu, d'une usure habituelle, ou d'un
traitement entaché de vices ou négligeant, de méme que pour les conséquences de
modifications incorrectes et effectuées sans notre accord ou de travaux de réparation
effectués par le client de son propre chef ou par des tiers. La garantie est régie par le
droit allemand.

Responsabilités

Une responsabilité de la société fischertechnik GmbH pour les dommages résultant
d’un emploi du Controller non conforme a I'usage prévu est exclue.
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ROBO TX Controller

In de compacte behuizing van de ROBO TX Controller bevindt zich pure hightech. Met deze

besturing kunnen programma's worden geladen, die dan motoren, lampen en zelfs complete

fischertechnik-robots aansturen — en dat is nog niet alles:

e Een USB-aansluiting en de geintegreerde draadloze Bluetooth-interface zorgen voor een
eenvoudige en snelle communicatie tussen de computer en het fischertechnik-model.

e Door het grote RAM-geheugen en extra flash-geheugen van de ROBO TX Controller kunnen
talrijke programma's tegelijk worden opgeslagen.

¢ Met de Controller kunnen alle modellen uit de COMPUTING-serie worden aangestuurd.

e Bovendien kan de Controller ook met andere voor Bluetooth geschikte apparaten of met
maximaal acht andere ROBO TX Controllers communiceren.

¢ Door de fischertechnik groeven aan vijf zijden en de compacte afmetingen kan de ROBO TX
Controller ruimtebesparend in fischertechnik-installaties en modellen worden ingebouwd.

Reglementair gebruik
De Controller mag uitsluitend voor de werking en aansturing van fischertechnik-modellen
worden gebruikt.

Veiligheidsaanwijzingen

e De oplader regelmatig op beschadigingen controleren.

e Bij schade mag de oplader niet meer worden gebruikt totdat deze volledig is gerepareerd.

e Geen draden in het stopcontact steken!

¢ Niet-oplaadbare batterijen mogen niet worden opgeladen!

e (Oplaadbare batterijen voor het opladen uit het batterijvak nemen!

e (Oplaadbare batterijen alleen onder toezicht van volwassenen opladen!

e De batterijen met de juiste polariteit plaatsen!

e De aansluitklemmen mogen niet worden kortgesloten!

e De ROBO TX Controller mag alleen met een fishertechnik-voeding zoals bijv. de Accu Pack
35537 worden gevoed!

e Bij het aansluiten van de Accu Pack op de Controller op het volgende letten:
Pluspool van de ,9 V= IN"-aansluiting met de pluspool (+) van de Accu Pack verbinden!
Minuspool van de ,9 V= IN"-aansluiting met de minuspool (—) van de Accu Pack verbinden!

e Bedrijfstemperatuur maximaal 40 °C!
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Dit kan op de ROBO TX Controller worden aangesloten
De volgende apparaten kunnen aangesloten of aangestuurd worden. Bovendien
kan de Controller worden uitgebreid met extra apparaten:

Schakelaars (met 9 V=, 250 mA)
Elektromotoren

Gloeilampen

Zoemers

Elektromagneten
Magneetkleppen (uit de pneumaticabouwpakketten) %

Sensoren (digitaal 5 k<, digitaal 10V; analoog 0—5 k<, analoog 0—10V)
Toetsen aﬁ
Magneetsensoren (reed-contacten)

Lichtsensoren (fototransistoren, fotoweerstanden)
Warmtesensoren (NTC-weerstanden)
Ultrasoon-afstandssensoren (alleen de versie TX art.-nr. 133009 met 3-aderige @
aansluiting)

Infrarood kleurensensoren
Infraroodsensoren (spoorsensoren)
Potmeters

Magneetencoders

0
ROBO TX Controller ﬁ

Via uitbreidingsstekkers kunnen maximaal 8 extra Controllers worden
aangesloten.

Camerasensor
Zodra beschikbaar

Draadloze overdracht
Met Bluetooth kan een draadloze verbinding met andere Bluetooth-apparaten 9
worden gemaakt, zoals bijv. PC, andere ROBO TX Controller, mobiele telefoon.
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Waarvoor dienen de bussen, stekkers, toetsen en schakelaars?
Zie de afbeelding op pagina 3
1 USB 2.0 aansluiting (1.1 compatibel):
Maak de verbinding met de PC in orde. De bijpassende USB-kabel werd meegeleverd.
2 Keuzetoets links
Daarmee wordt het displaymenu aangestuurd. Meer hierover staat in het hoofdstuk Menu.
3 9V=IN, aansluiting Accu Pack
Met deze aansluiting is een mobiele voedingsspanning m.b.v. de fischertechnik Accu Pack
(wordt niet meegeleverd), als alternatief voor de netvoeding mogelijk.
4 Display
Het display geeft de status van de Controller aan, d.w.z. welke programma's geladen zijn
en waar men zich in het menu bevindt. De functies en programma's kunnen geselecteerd,
geactiveerd of gedeactiveerd worden. Terwijl een programma draait, kan men tegelijk
de waarden van variabelen (variabele waarden) of waarden van analoge sensoren laten
weergeven. In het hoofdstuk ,Instellen (menu)” is een handig menu-overzicht afgebeeld.
5 Aan-/Uit-schakelaar
Schakelt de voeding naar de Controller aan of uit.
6 Keuzetoets rechts
Daarmee wordt het displaymenu aangestuurd. Meer hierover staat in het hoofdstuk Menu.
7 9V=IN, DC-bus
Hier wordt de netvoeding van de Power Set/Energy Set aangesloten (wordt niet meegele-
verd). Een bijpassende adapter wordt bij de Controller geleverd.
8 EXT 2, aansluiting voor uitbreidingen
Via deze aansluiting kunnen andere ROBO TX Controllers worden aangesloten, zodat
het aantal in- en uitgangen wordt uitgebreid. Bovendien bevat hij een I?C-interface voor
toekomstige uitbreidingen.
9 Uitgangen M1-M4 c.q. 01-08
Op de uitgangen kunnen 4 motoren worden aangesloten. Als alternatief 8 lampen of elek-
tromagneten, waarvan de tweede pool met een massa-aansluiting (L) wordt verbonden.

10 Ingangen C1-C4
Snelle telingangen, registreren telimpulsen tot 1 kHz (1.000 impulsen/sec.) bijv. van de
encodermotor van het ROBO TX Training Lab bouwpakket. Ook als digitale ingangen, bijv.
voor toetsen geschikt.

11 9V Out
Voorziet sensoren van de benodigde voedingsspanning 9 V==, zoals bijv. infrarood kleuren-
sensor, sporensensor, ultrasoon-afstandssensor, magneetencoder.
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12 CAMERA-aansluiting
Aansluitmogelijkheid voor een cameramodule (momenteel in voorbereiding).
13 Universale ingangen 11-18
Dat zijn de alleskunners onder de signaalingangen. Ze kunnen met de software ROBO Pro
worden ingesteld voor:
e digitale sensoren (toetsen, reed-contacten, fototransistoren) — digitaal 5 kQ
e infrarood spoorsensoren —digitaal 10V
e analoge sensoren 0—5 k2 (NTC-weerstanden, fotoweerstanden, potmeters)
e analoge sensoren 0—10 V (infrarood kleurensensoren) weergave van de waarde in mV
(millivolt)
e ultrasoon-afstandssensoren (alleen de versie met 3-aderige aansluiting)
14 EXT 1, aansluiting voor uithreidingen
Via deze aansluiting kunnen net als aan EXT2 andere ROBO TX Controllers worden aange-
sloten, zodat het aantal in- en uitgangen wordt uitgebreid.

Software installeren
Softwarevoorwaarden voor de ROBO TX Controller:
ROBO Pro versie 2.0 of hoger.

In het handboek van de ROBO Pro Software wordt 0.a. gedetailleerd beschreven:

e De installatie van de software ROBO Pro op de PC
e De installatie van de USB-driver voor de ROBO TX Controller voor Windows besturingssystemen
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Instellen (menu)
Menu-overzicht

ROBO TX

-> Lokaal
-> Geen programma geladen
-> Master

—'_W.

Bestand
Instellingen
Info

Terug

< Dubbelklikken
' .Hch(mﬁswwsse\ .:g

GEBRUIKSAANWIJZING

Programmageheugen legen
Terug

<— Dubbelklikken
richtingswissel

Instellingen

Eigenschap: Master
Taal: Nederlands
Bluetooth: Aan

Op de standaard terugzetten:
Terug

<— Dubbelklikken

Firmware: VXXX
Naam: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XX:XXXXXX:XX
Terug

<~ Dubbelklikken
ssel

<~ Dubbelklikken
. .Hchtmﬁswwsse\ .;Ig

<~ Dubbelklikken
. .Hchtmgswnssel l;lg
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<~ Dubbelklikken
' .mchtmﬂswwsse\ l;l!

richtingswissel 0 richtingswissel
X/Programmanaam Eigenschap Bluetooth
Start Master English Bluetooth: Aan
Laden Extension 1 Deutsch Apparaat zichtbaar: Ja
Auto Start Francais Verbinding toegestaan: Ja
Auto Load Nederlands Gekoppelde apparaten: 0
Wissen Extension 8 Espafiol Op de standaard terugzetten:
Terua _ooiicen LT I < Dubbelikien Terud o eigen
richtingswissel richtingswissel ' .rmhtmﬁswwsse\ .;Ig richtingswissel 0

Bluetooth Apparaat zichtbaar Verbinding toegestaan Gekoppelde apparaten
Aan Ja Ja Alles wissen
Uit Nee Nee Terug
Terug Terug Terug

<~ Dubbelklikken
' .ncmmgswwsse\ l;l!
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Menu in detail

Navigatie m.b.v. de keuzetoetsen:

e Tipt men op de linker keuzetoets dan wisselt een
keuzekader van de ene regel naar de volgende. Door een
dubbelklik wisselt het keuzekader de looprichting. In het
statusvenster heeft de linker keuzetoets een Start/Stop-
functie.

e Tipt men op de rechter keuzetoets dan wordt de eerder

gemaakte keuze bevestigd. Zo komt men in een volgend

menu of activeert/deactiveert bepaalde functies. In het
statusvenster komt men met de rechter keuzetoets altijd in
het hoofdmenu.

Selecteert men , Terug”, dan keert men altijd weer terug

naar het vorige menu.

In het begin moet eenmaal de gewenste landstaal worden

ingesteld. Bij aflevering is het Engels ingesteld.

Menu | Settings | Language | gewenste taal selecteren en

met OK overnemen.

erug

©
=I
©

Opmerking: Met ,./* worden teksten gescheiden, die als
alternatief in dezelfde regel kunnen voorkomen.

ROBOTX Het statusvenster
-> Lokaal = Regel 1: Lokaal/online
-> Geen programma geladen L . %
-> Master Lokaal: geen gegevensuitwisseling met de PC (als Master®)

of geen verbinding met de master (als Extension®).

Online: Master* wisselt gegevens met de PC uit of Exten-

sion* is met de Master* verbonden.

= Regel 2: Geen programma geladen/geladen: Program-
manaam/gestart: Programmanaam

Geeft aan of een programma geladen is en zo ja, in welke

toestand het zich bevindt.

= Regel 3: Master*/Extension* 1-8

Geeft aan voor welke functie de Controller werd ingesteld,

Master* of Extension®. Wijzigingen kunnen in het menu

Eigenschap worden uitgevoerd.

* Master: De Controller, die als master is ingesteld, ontvangt de besturingscommando's direct van de PC en geeft deze
door aan de Extensions . Extension: De Controller, die als Extension is ingesteld, ontvangt de besturingscommando's
alleen via de master.
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= Regel 4: Ext.

Er wordt weergegeven, welke Extensions aangesloten zijn,
bijv. 1,2, ... 8 (wordt alleen weergegeven als Extensions
aangesloten zijn).

= Voetregel: start/stop

Start of stopt een programma. Het Start/Stop-veld wordt
alleen weergegeven als een programmabestand d.m.v. het
downloaden van de PC aan de Controller werd overgedragen,
of van het flash-geheugen in het programmageheugen werd

geladen.
Het hoofdmenu
Bestand = Regel 1: Bestand
Instellingen i
Info Leidt naar het menu Bestandskeuze.
Terug

= Regel 2: Instellingen
Leidt naar het menu Instellingen.

| 3 R el - Regel 3: Info

Leidt naar de weergave Info.

De bestandskeuze

Als programmabestanden d.m.v. downloaden van de PC aan

de Controller zijn overgedragen, staan ze hier in de lijst. Ze

?é?géammagehe“ge” legen kunnen dan geselecteerd, met startfuncties bezet of gewist
worden (zie het menu X/Programmanaam).

e [ 0K | R/ betekent: het bestand bevindt zich in RAM.

F/ betekent: het bestand bevindt zich in het flash-geheugen.

Staat voor het bestand (AL) of (AS) dan is dit bestand Auto-

Load of Auto-Start geactiveerd, bijv. (AS)F/ROB3.

= Programmageheugen legen

Selectie ,Programmageheugen legen” | bevestigen met OK.

Het in het programmageheugen geladen bestand wordt daar

verwijderd. Programmabestanden in het flash-geheugen

blijven behouden.
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Thstemngen De instellingen
Eigenschap: Master = Regel 1: Eigenschap: Master / Extension
Taal: Nederlands . .
Bluetooth: Aan Leidt naar het menu Eigenschap. Daar wordt toegewezen of

Op de standaard terugzetten:
Terug

de Controller als Master* of Extension* moet werken.
= Regel 2: Taal: Deutsch/English/ ...

Leidt naar het menu Talen.

= Regel 3: Bluetooth:

Leidt naar het menu Bluetooth.

= Regel 4: Op de standaard terugzetten:

Stelt de oorspronkelijke fabrieksinstellingen weer in.

<— Dubbelklikken
richtingswissel

Het infovenster

Firmware: VXXX = Regel 1: Firmware:

Naam: ROBO TX g . . x
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX Geeft het versienummer van de firmware** aan.
Terug

= Regel 2: Naam;

De naam van het apparaat wordt weergegeven (bijv. ROBO
TX 622).

= Regel 3: Bluetooth:

Unieke Bluetooth identificatiecode van het apparaat (Bluetoo-
th-standaard).

X/Programmanaam

E;‘agn = Regel 1: Start

Auto Start Het geselecteerde programma wordt gestart.

o Load = Regel 2: Laden

Terug Het geselecteerde programma wordt in het programmageheu-

< Dubbellikken gen geladen en kan met een druk op de knop worden gestart.
= Regel 3: Auto Start

Zodra de voedingsspanning op de Controller is ingeschakeld,
start het geselecteerde programma automatisch.

= Regel 4: Auto Load

Zodra de voedingsspanning wordt ingeschakeld, wordt het
geselecteerde programma automatisch in het programma-
geheugen geladen en kan met een druk op de knop worden
gestart.

* Master: De Controller, die als master is ingesteld, ontvangt de besturingscommando's direct van de PC en geeft deze
door aan de Extensions. Extensions: De Controller, die als Extension is ingesteld, ontvangt de besturingscommando's
alleen via de master.

** De Firmware is de besturingssoftware van de Controller.
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Master
Extension 1

Extension 8
Terug

<— Dubbelklikken
‘. nchtmﬁswwsel m

English
Deutsch
Francais
Nederlands
Espafiol

<— Dubbelklikken
‘. nchtmﬁswwsel m

Bluetooth
A

Bluetooth: an
Apparaat zichtbaar: Ja
Verbinding toegestaan: Ja

Gekoppelde apparaten: 0
Op standaard terugzetten:
Terug

<— Dubbelklikken
‘. nchtmﬁswwsel m
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= Regel 5: Wissen
Het geselecteerde programma wordt gewist (eerst verschijnt
nog een controlevraag).

De eigenschap

Hier wordt aan de Controller de eigenschap als Master of als
Extension 1 ... 8 toegekend. Gewoon selecteren en met 0K
bevestigen. Meer over dit onderwerp staat in het hoofdstuk
LUitbreidingen”.

De talen
Hier kan de op het display gebruikte taal worden gewijzigd.
Gewoon selecteren en met OK bevestigen.

Bluetooth

Indien een van de regels 1-5 wordt geselecteerd, wordt een
menu geopend waarin de betreffende functies in-/uitgescha-
keld of omgezet kunnen worden.

= Regel 1: Bluetooth:

Hier wordt de Bluetooth-functie in- of uitgeschakeld.

= Regel 2: Apparaat zichtbaar:

Als de functie is ingeschakeld, kunnen andere Blutooth-
apparaten de ROBO TX Controller herkennen.

= Regel 3: Verbinding toegestaan

Als de functie is ingeschakeld, biedt de ROBO TX Controller
andere apparaten de mogelijkheid een Bluetooth-verbinding
met hem op te bouwen.

= Regel 4: Gekoppelde apparaten:

Geeft aan hoeveel apparaten d.m.v. Bluetooth met de Con-
troller zijn verbonden.

= Regel 5: Op de standaard terugzetten:

Stelt de oorspronkelijke fabrieksinstellingen weer in.
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Inschakelen

Als de Controller voor het eerst wordt aangesloten op de PC, moet de driver voor de USB-inter-

face op de PC geinstalleerd worden. Bijzonderheden zijn in het handboek ,ROBO Pro Software”

opgenomen.

1. USB-kabel met de PC verbinden.

2. Voedingsadapter in het stopcontact steken (of de Accu Pack aansluiten).

3. De kleine stekker van de voedingsadapter in de 9V = IN ingangsbus (7) van de Controller
steken (indien nodig wordt een adapter bij de Controller geleverd).

4. Controller met de Aan-/Uit-schakelaar (5) inschakelen.

5. Erverschijnt kort een welkomsttekst met het firmware-versienummer. Daarna wordt het
statusvenster weergegeven. Dat is het uitgangspunt voor de navigatie in het Controller-
menu (zie het hoofdstuk ,Menu in detail”).

Programma selecteren en starten

1. Eerst moet een programma d.m.v. downloaden van de PC aan de ROBO TX Controller
worden overgedragen. Een test van de verbinding en de exacte procedure voor de program-
madownload is in het handboek ,ROBO Pro Software” opgenomen.

Na het downloaden:

2. Inde basisinstelling start het programma automatisch.

3. Het verloop wordt gestopt als op de linker keuzetoets (2) wordt gedrukt.

Wijzigingen in het startgedrag kunnen apart aan ieder programmabestand worden toegewezen,
zoals bijv. Auto-Start of Auto-Load. Dit is mogelijk in het menu X/Programmanaam:

Menu | Instellingen | Bestand | R/Programmanaam of F/Programmanaam | ...

Bijzonderheden over de betreffende functies zijn in het hoofdstuk ,Menu in detail” opgenomen.

Uitschakelen
De Aan-/Uit-schakelaar (5) in de stand OFF zetten (en de voedingsadapter uit het stopcontact
trekken).

Uitbreidingen
Via speciale aansluitingen kunnen andere ROBO TX Controllers of een camera worden aangesloten.
Andere ROBO TX Controllers
Met andere Controllers wordt het aantal in- en uitgangen uitgebreid. Via de speciale aansluitin-
gen EXT 1 en EXT 2 worden deze aangesloten.
1. De voedingsspanning via de netadapter of Accu Pack in orde maken.
2. De nieuwe Controllers de functie als Extension 1, 2, ... of 8 toekennen:
Menu | Instellingen | Eigenschap | Extension 1, 2, ... of 8 | OK
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3. De Controllers met de hijgeleverde platte kabels met elkaar verbinden. Welke aansluiting
daarbij wordt gebruikt (EXT 1 of EXT 2), is niet van belang.

4. In het statusvenster van de Controller wordt de nieuwe Extension in de laatste regel
opgenomen.

Camerasensor
Is op het moment van ter perse gaan in voorbereiding.

I’C-interface
Deze standaardinterface is voor toekomstige uitbreidingen bedoeld, bijv. voor speciale senso-
ren.

Bluetooth-verbindingen

Bluetooth verbinding tussen ROBO TX Controller PC

Deze Bluetooth-verbinding vervangt de USB-verbindingskabel door een draadloze verbinding.
De ROBO TX Controller kan dan in de online modus worden geactiveerd, d.w.z. dat het pro-
gramma draait op de PC en dat er een permanente gegevensuitwisseling tussen PC en ROBO
TX Controller plaatsvindt. Ook kunnen via de Bluetooth-verbinding programma’s op de Controller
worden geladen, die dan daar en onafhankelijk van de PC worden verwerkt.

Voorwaarden:
Voor Bluetooth geschikte PC of normale USB-Bluetooth Stick met Windows-compatibele Blue-
tooth chip. Windows XP met Service Pack 2 of Windows Vista.

fischertechnik publiceert een lijst met succesvol geteste USB-Bluetooth-sticks, die probleem-
loos kunnen samenwerken met ROBO TX Controllers. Er komen permanent nieuwe sticks op
de markt, andere zijn dan niet meer verkrijgbaar. Om steeds de laatste informatie te kunnen
bieden, is deze service op onze website onder

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
oproepbaar. Daar bevindt zich ook een gedetailleerde beschrijving hoe de Bluetooth-verbinding

tussen PC en ROBO TX Controller onder Windows wordt geinstalleerd.

Voor Bluetooth-professionals, die geen gebruiksaanwijzing nodig hebben:
De ROBO TX Controller gebruikt als hoofdcodering de cijfervolgorde 1234.

Opmerking m.b.t. de reikwijdte:

De reikwijdte bedraagt ca. 10 m en is afhankelijk van de kwaliteit van de USB-Bluetooth-stick
en omgevingscondities (storingen door andere apparaten, hindernissen in de ruimte).
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Bluetooth-verbinding tussen verschillende ROBO TX Controllers

In de download-modus kan een ROBO TX Controller gegevens met max. 7 andere ROBO TX
Controllers uitwisselen. Daarbij kan elk apparaat een Bluetooth-verbinding met iedere andere
deelnemer opbouwen en zo gegevens verzenden en ontvangen.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

ROBO TX - ROBO TX
Controller Controller

In ROBO Pro zijn speciale programmaelementen voor het opbouwen en verbreken van verbindin-
gen en voor het zenden en ontvangen van berichten opgenomen.

Meer informatie over deze werkingswijze vindt u in de online help van de software ROBO Pro
(versie 2.0 of hoger).

Bluetooth-verbinding tussen ROBO TX Controllers en andere apparaten (bijv. mobiele
telefoon)

In principe kan de ROBO TX Controller ook met andere Bluetooth-apparaten zoals bijv. geschikte
mobiele telefoons communiceren. Daarvoor moet op het betreffende apparaat een speciale,

op de ROBO TX Controller afgestemde communicatiesoftware aanwezig zijn. Omdat ook op dit
gebied continu veranderingen te verwachten zijn, kan de actuele informatie en kunnen links
eveneens worden opgevraagd onder:

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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Storingen

Elektromagnetische storingen
Als de Controller door externe elektromagnetische invioeden wordt gestoord, kan deze na
het verdwijnen van de storing volgens voorschrift verder worden gebruikt. Eventueel moet de
voedingsspanning kort worden onderbroken en de Controller opnieuw worden gestart.

Foutmeldingen (van de Controller of de ROBO Pro Software)

GEBRUIKSAANWIJZING

Storing

Oorzaak

Remedie

Programma versiefout

Er wordt geprobeerd een ROBO
Pro programma te laden of te
starten, dat tot een oudere firm-
wareversie behoort en daarom
niet meer compatibel is.

Programma met nieuwste ROBO
Pro versie nogmaals op de ROBO
TX Controller laden.

Programmafout 1

ROBO Pro foutmelding:

Het aantal processen in het
ROBO Pro programma is groter
dan het maximaal mogelijke
aantal.

In het submenu ,Eigenschappen”
van het ROBO Pro programma
het ,,Minimumaantal processen”
verhogen.

Programmafout 2

ROBO Pro foutmelding:
Het minimumgeheugen per
proces is te klein.

a) In het submenu ,Eigenschap-
pen” van het ROBO Pro pro-
gramma het ,Minimumgeheu-
gen per proces (download)”
vergroten.

b) Een variabele of een subpro-
gramma wordt eindeloos ge-
opend (recursie), waardoor het
geheugen overbelast raakt.
Programma zo wijzigen, dat
recursie niet meer optreedt.

Programmabestand kan niet
worden geopend

Het programmabestand kon niet
worden geopend, omdat het uit

het flash-geheugen werd gewist.

Programmabestand nogmaals op
de ROBO TX Controller laden.

Leesfout programmabestand

Het programmabestand kon niet
worden gelezen, omdat het te
groot is en niet in het program-
mageheugen past.

Programmabestand zo herpro-
grammeren, dat het minder
geheugenruimte nodig heeft.
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Technische gegevens

Maten en gewicht

90x90x15mm (bxdxh)

90g

Geheugen en processor

8 MB RAM, 2 MB flash

32-bit ARM 9 processor (200 MHz); programmeerbaar met ROBO Pro Software of C-Compiler
(wordt niet meegeleverd)

Stroomvoorziening (wordt niet meegeleverd)

Via accuset (8,4V 1.500 mAh) of

Power Set (3V / 1.000mA)

Interfaces

USB 2.0 (1.1 compatibel), max. 12 Mbit, mini USB-bus
Draadloze Bluetooth-interface (2,4 GHz/reikwijdte ca. 10m)
2x uitbreidingsaansluitingen: RS 485; I°C (alleen EXT 2)

PIN-bezetting EXT 1:

6|5 6: niet aangesloten 5: niet aangesloten
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 1 2: niet aangesloten 1:GND

PIN-bezetting EXT 2:

6|5 6: 1°C Clock 5: 1°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1: GND

Signaal in- en uitgangen

8 universele ingangen: Digitaal, analoog 0—9 VDC, analoog 0—5kQ

4 snelle telingangen: digitaal, frequentie tot 1kHz

4 motoruitgangen 9V/250 mA: Snelheid traploos regelbaar, kortsluitvast, alternatief 8 afzonder-
lijke uitgangen

Display

128 x64 pixels, monochroom
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Correcte afvalverwerking

Bescherming van het milieu:

De elektrische en elektronische onderdelen van deze module (bijv. motoren, lampen,
sensoren) behoren niet bij het huisvuil. Aan het einde van hun levensduur moeten
deze worden ingeleverd bij een verzamelplaats voor de recycling van elektrische en
elektronische apparaten.

Het symbool op het product, de verpakking of in de handleiding wijst daarop.

Garantie

fischertechnik GmbH verleent garantie op de goede werking van de Controller conform
de desbetreffende stand van de techniek. Wijzigingen in de constructie of uitvoering,
die niet van invloed zijn op de werking noch de waarde van het apparaat, blijven
voorbehouden en kunnen niet het onderwerp zijn van reclamaties.

Zichtbare gebreken moeten binnen 14 dagen na uitlevering schriftelijk worden gemeld,
anders kunnen geen garantieaanspraken in verband met zichtbare gebreken worden
gemaakt.

Er wordt geen garantie gegeven op onbeduidende gebreken. Voor het overige kan

de klant alleen het verhelpen van de gebreken, d.w.z. reparatie of het leveren van
vervanging, verlangen. De klant is gerechtigd, om naar eigen goeddunken de koop-
overeenkomst te ontbinden of mindering van de verkoopprijs te verlangen, wanneer
het verhelpen van de gebreken niet lukt, in het bijzonder onmogelijk is, het ons in een
aanvaardbare termijn niet lukt, door ons wordt geweigerd of door ons verwijtbaar
vertraagd wordt. De garantietermijn bedraagt 24 maanden vanaf het moment dat het
product is geleverd. Voor gebreken aan de Controllers, die door een ondeskundige
behandeling, normale slijtage, of een verkeerde of slechte behandeling zijn ontstaan,
kunnen wij ook niet instaan, evenals voor de gevolgen van ondeskundige en zonder
onze toestemming uitgevoerde wijzigingen of reparaties door de klant of derden. De
garantie is conform het Duitse recht.

Aansprakelijkheid

De aansprakelijkheid van fischertechnik GmbH voor schade, die wordt veroorzaakt
doordat de Controller niet reglementair wordt gebruikt, is uitgesloten.
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2. Tecla de seleccion izquierda 9. Salidas M1-M4, o bien 01-08

3. 9V=IN, Conexién Accu Pack 10. Entradas répidas de conteo C1-C4
4. Display 11. 9V=0UT, salida de tensién
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6. Tecla de seleccién derecha 13. Entradas universales 11-18

7. 9V=IN, hembrilla CC para fuente de 14. EXT 1, conexi6n para ampliaciones

alimentacion (+ = interior)
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ROBO TX Controller

Alta tecnologia pura se encuentra en la carcasa compacta del ROBO TX Controller. En este

mando se permiten cargar programas, que controlan entonces motores, ldmparas y hasta robots

fischertechnik completos; y esto alin no es todo:

e Una conexién USBy la interfaz inaldmbrica integrada Bluetooth posibilitan una comunicacion
rapida y cémoda entre el ordenador y el modelo fischertechnik.

e La amplia memoria RAM y la memoria Flash adicional del ROBO TX Controller guardan nume-
rosos programas simultdneamente.

e Con el Controller se pueden controlar todos los modelos de la serie COMPUTING.

e Ademaés el Controller puede también puede comunicar con otros dispositivos con capacidad
Bluetooth o hasta un méximo de ocho ROBO TX Controller adicionales.

¢ Mediante las ranuras fischertechnik en cinco lados y las dimensiones compactas, del ROBO TX
Controller permite ser montado con poco espacio en instalaciones y modelos fischertechnik.

Uso conforme al empleo previsto
El Controller puede ser empleado exclusivamente para la gestion y el mando de modelos
fischertechnik.

Indicaciones de seguridad

e Controlar regularmente la presencia de dafios en el cargador.

e En caso de un dafio, el cargador ya no puede ser utilizado hasta que haya sido totalmente
reparado.

iNo introducir alambres en la caja de enchufe!

iLa pilas no recargables no pueden volver a ser cargadas!

iExtraer las pilas recargables del compartimiento antes de proceder a su carga!

iCargar las pilas recargables sélo bajo supervision de un adulto!

iColocar las pilas con la polaridad correctal!

jLos bornes de conexién no pueden ser puestos en cortocircuito!

iEI ROBO TX Controller sélo puede ser operado con alimentacion de corriente fischertechnik
como p.ej. acumulador Accu Pack 35537!

En la conexién del Accu Pack al controlador observar lo siguiente:

iConectar el polo positivo de la conexién de "9 V= IN" con el polo positivo (+) del Accu Pack!
iConectar el polo negativo de la conexién de "9 V=IN" con el polo negativo (—) del Accu
Pack!

e iTemperatura de servicio maxima 40°C!
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Esto puede ser conectado al ROBO TX Controller
Los siguientes dispositivos pueden ser conectados o bien controlados. Ademas el
Controller puede ser ampliado en dispositivos adicionales:

Actores (con 9V =, 250 mA)
Motores eléctricos
Bombillas

Zumbadores

Electroimanes
Vélvulas electromagnéticas (de los kits de montaje de neumatica) %

Sensores (digital 5 kO, digital 10V; analdgico 0—5 k2, analégico 0—10V)
Pulsadores aﬁ
Sensores magnéticos (relé de laminas)
Sensores de luz (fototransistores, fotoresistores)
Sensores de calor (resistores NTC)

Sensores por ultrasonido (sélo en la version TX art. N° 133009 con conexidn de @
tres conductores)

Sensores de color infrarrojos

Sensores infrarrojos (sensores de pistas)
Potenciémetros

Codificadores magnéticos

0
ROBO TX Controller ﬁ

Se pueden acoplar hasta 8 Controller adicionales a través de los enchufes de
ampliacion.

Sensor de camara
Siempre que disponible

Transmision radioeléctrica
Mediante Bluetooth se puede establecer una comunicacion a otros dispositivos

Bluetooth, como p.ej. PC, otros ROBO TX Controller, teléfonos mdviles.
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i Para que estan las hembrillas, clavijas, pulsadores e interruptores?
Véase ilustracion en pagina 3
1 Conexion USB 2.0 (1.1 compatible):
Establece la comunicacién al PC. El cable USB adecuado se adjunta.
2 Tecla de seleccion izquierda
Con ella se controla el mend del display. Méas sobre ello en el capitulo Mend.
3 9V=IN, conexion Accu Pack
Esta conexién permite una alimentacion de corriente mévil a través del acumulador Accu
Pack fischertechnik (no incluido en el volumen de suministro), como alternativa a la fuente
de alimentacion.
4 Display
El display muestra el estado del Controller, que programas estan cargados y en que lugar
del men( uno se encuentra. Se permiten seleccionar, activar y desactivar programas y
funciones. Mientras que un programa esta en ejecucién se pueden visualizar valores de
variables o valores de sensores analdgicos. Una practica sinopsis de menu se ilustra en el
capitulo "Configuracién (Mend)".
5 Encendido/apagado
Conecta o desconecta la alimentacion de corriente al Controller.
6 Tecla de seleccion derecha
Con ella se controla el mend del display. Mas sobre ello en el capitulo Men.
7 9V=IN, hembrilla CC
Aqui se conecta la fuente de alimentacidn del Power Set/Energy Set (no incluido en el
volumen de suministro). Un adaptador adecuado se adjunta al Controller.
8 EXT 2, conexion para ampliaciones
A través de esta conexion se pueden acoplar otros ROBO TX Controller y de este modo
ampliar la cantidad de entradas y salidas. Ademds contiene una interfaz I°C para futuras
ampliaciones.
9 Salidas M1-M4, o bien 01-08
En las salidas se pueden conectar 4 motores. Alternativamente 8 lamparas o electroima-
nes, cuyo segundo polo se conecta con una conexion de masa (-L).
10 Entradas C1-C4
Entradas rapidas de conteo, registran impulsos de hasta 1 kHz (1000 impulsos/seg.) p.ej.
del motor de codificador del kit de construccién ROBO TX Training Lab. También utilizables
como entradas digitales, p.ej. para pulsadores.
11 9V Out
Alimenta sensores con las tensiones de servicio necesarias 9 V ===, como p. ej. sensor de
color infrarrojo, sensor de pista, sensor de distancia por ultrasonido, codificador magnético.
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12 Conexion CAMERA
Posibilidad de conexién para un médulo de camara (en el momento de esta edicién, en
preparacion).
13 Entradas universales 11-18
Estos son los genios universales entre las entradas de sefial. Estas son configurables a
través del software ROBO Pro para:
e Sensores digitales (pulsadores, relés de I&minas, fototransistores) — digital 5 kQ
e Sensores infrarrojos de pistas — digital 10V
e Sensores analégicos 0—5 kQ (resistores NTC, fotoresistores, potenciémetros)
e Sensores analégicos 0—10 V (sensores de color infrarrojos) indicacion del valor en mV
(milivoltios)
e Sensores de distancia por ultrasonido (sélo en la version TX con conexidn de tres
conductores)
14 EXT 1, conexion para ampliaciones
A través de esta conexion como también en EXT 2 se pueden acoplar otros ROBO TX
Controller y de este modo ampliar la cantidad de entradas y salidas.

Instalar software
Condiciones previas de software para el ROBO TX Controller:
ROBO Pro Version 2.0 o superior.

En el manual del ROBO Pro Software entre otras se describe detalladamente:

e |ainstalacion del software ROBO Pro en el PC

e La instalacion del controlador USB para el ROBO TX Controller para sistemas operativos
Windows®
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Configurar (Meni)
Sinopsis de menii

MANUAL DE

ROBO TX

-> Local
-> Ningln programa cargado
-> Maestro

f

Menu
Archivo
Configuraciones
Acerca de
Atrés

<- Doble clic para
' .cambm de direccion .:g

INSTRUCCIONES

Vaciar memoria de programa
Atrés

<-Doble clic para
cambio de direccion

Propiedad: Maestro
Idioma: Espafiol
Bluetooth: On
Restaurar a valores por defecto:
Atrés

<- Doble clic para

Firmware: VXXX
Nombre: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XX:XXXX:XX:XX
Atrés

<- Doble clic para
cambio de direccién

I
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Inicio Maestro English Bluetooth: On
Cargar Extensi6n 1 Deutsch Dispositivo visible: Si
Auto Start Francais Conexién permitida: St
Auto Load Nederlands Dispositivos acoplados: 0
Borrar Extension 8 Espafiol Restaurar a valores por defecto:
Atras <- Doble clic para Atras <- Doble clic para <- Doble clic para Atrés <~ Doble clic para
. .camblo de direccion l;lg ' .camb\o de direccion .;I‘ ' .cambm de direccion .;Ig cambio de direccion 0
On St Si Borrar todos
Off No No Atrés
Atras Atras Atrés

< Doble cli para < Doble clic para < Doble clic para < Doble clic para

cambio de direccion M cambio de direccion M
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Menii en detalles

Navegacion a través de teclas de seleccion:

e Si se oprime el pulsador de seleccion izquierdo cambia
un marco de seleccion de una linea a la siguiente. Con un
doble clic el marco de seleccion cambia la direccién de

@ @ marcha. En la ventana de estado el pulsador de seleccion
izquierdo tiene una funcion de Inicio/Parada.

Si se oprime el pulsador de seleccion derecho se
confirma la seleccion antes realizada. De este modo se
alcanza el siguiente mend o activa/desactiva determina-
das funciones. En la ventana de estado, con el pulsador de
seleccion derecho, siempre se alcanza el mend principal.
Si se selecciona "Atras", se alcanza siempre de nuevo al
men( anterior.

Primero debe ser ajustado el idioma del pais deseado. En
estado de suministro esta configurado el Inglés.

Menu | Settings | Language | seleccionar el idioma deseado y
aceptarlo con OK.

Nota: Textos separados con /" son aquellos que pueden
aparecer alternativamente en la misma linea.

ROBOTX La ventana de estado
->Local = Linea 1: Local/ Online
->Ningln programa cargado L .
-> Maestro Local: ningtn intercambio de datos con el PC (como maes-

tro*) o ninguna conexién al maestro (como extension™).

Online: El maestro* intercambia datos con el PC o la exten-

sién* estd conectada con el maestro®.

= Linea 2: Ningin programa cargado / cargado: Nombre
de programa [ iniciado: Nombre de programa

Indica, si un programa esté cargado y en caso afirmativo, en

que estado se encuentra.

= Linea 3: Maestro* / Extension* 1-8

Indica, para que funcién fue configurado el Controller, maes-

tro* o extension®. Son posibles modificaciones en el Mend

Propiedad.

*

Maestro: el Controller, que esté configurado como maestro, recibe ordenes de mando directamente del PC y las
encamina a la extensiones. Extension: el Controller, que esta configurado como extension recibe 6rdenes de mando sélo
a través del maestro.
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= Linea 4: Ext.

Se indica, que extensiones estan conectadas, p. ej. 1,2, ... 8
(s6lo se indica, cuando estan las extensiones conectadas).

= Linea de pie: Inicio / Parada

Inicia o detiene un programa. El campo Inicio/Parada sélo se
indica, cuando un archivo de programa se ha transmitido del
PC al Controller mediante descarga, o se ha cargado de la
memoria Flash a la memoria del programa.

El mend principal

Archivo = |inea 1: Archivo

Configuraciones ) ., .
Acerca de Conduce al ment de seleccion de archivo.
Atrés

= Linea 2: Configuraciones
Conduce al ment de configuraciones.

[ ¥ il ok 1 Linea 3: Acerca de

Conduce a la indicacion de informacion.

La seleccion de archivo

Si se han transferido archivos de programa por descarga del
PC al Controller, estén listados aqui. Estos entonces pueden
ser seleccionados, ocupados con funciones de inicio o ser
borrados (véase Meni X/Nombre de programa).

[ 3 Eem [ oK | R/ significa: El archivo estd en RAM.

F/ significa: El archivo esta en memoria Flash.

Cuando delante del archivo se encuentra (AL) o (AS) esta
activado para este archivo Auto-Load o Auto-Start,

p.ej. (AS)F/ROB3.

= Vaciar memoria de programa

Seleccion "Vaciar memoria de programa” | confirmar con OK.
El archivo cargado en la memoria de programa se elimina
de alli. Los archivos de programa en la memoria Flash se
mantienen inalterados.

Vaciar memoria de programa
Atrés
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Propiedad:
Idioma:
Bluetooth: On
Restaurar a valores por defecto:
Atrés

Maestro

<- Doble clic para
cambio de direccionl

Firmware: VXXX
Nombre: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX

Atrés

<- Doble clic para
cambio de direccion

Inicio
Cargar
Auto Start
Auto Load
Borrar
Atrés

<- Doble clic para
cambio de direccion

MANUAL DE INSTRUCCIONES

Las configuraciones

= Linea 1: Propiedad: Maestro / Extension

Conduce al Mend Propiedad Al se asigna si el Controller
debe funcionar como maestro* o extension™.

= Linea 2: Idioma: Aleméan/Inglés/ ...

Conduce al Mend Idiomas

= Linea 3: Bluetooth:

Conduce al Ment Bluetooth.

= linea 4: Restaurar a valores por defecto:
Restablece nuevamente las configuraciones de fabrica.

La ventana de informacion

= Linea 1: Firmware:

Muestra el nimero de version del Firmware**.

= Linea 2: Nombre:

Se indica el nombre del dispositivo (p. ej. ROBO TX 622)

= Linea 3: Bluetooth:

Cédigo univoco Bluetooth de identificacion del dispositivo
(Bluetooth-Estandar).

X/Nombre de programa

= Linea 1: Inicio

Se inicia el programa seleccionado.

= Linea 2: Cargar

Se carga el programa seleccionado en la memoria de progra-
ma y puede ser iniciado pulsando un boton.

= Linea 3: Auto Start

En el momento que se conecta la alimentacién de corriente
en el Controller, se inicia el programa seleccionado automa-
ticamente.

= Linea 4: Auto Load

En el momento que se conecta la alimentacién de corriente,
el programa seleccionado se carga automéaticamente en

la memoria de programa y puede ser iniciado pulsando un
boton.

* Maestro: el Controller, que estd configurado como maestro, recibe ordenes de mando directamente del PC y las
encamina a la extensiones. Extensién: el Controller, que esta configurado como extension recibe érdenes de mando sélo

a través del maestro.

** El Firmware es el software operativo del Controller.
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= Linea 5: Borrar
Se borra el programa seleccionado (antes aparece adn un
control de seguridad).

La propiedad
gfgﬁggm Aqui se le asigna al Controller la propiedad como maestro o

como extension 1 ... 8. Sencillamente seleccionar y confirmar
con OK. Més sobre el tema en el capitulo "Ampliaciones”.
Extension 8
Atréds

<- Doble clic para
‘.cambm de direccién m

Los idiomas
B';%'t':[t‘h Aqui se puede modificar el idioma empleado en el display.
Frangais Sencillamente seleccionar y confirmar con OK.
Nederlands
Espafiol
;&trés
<- Doble clic para
‘.cambm de direccion m
Bluetooth
Bluetooth: On Cuando se selecciona una de las lineas 1-5 se abre un men
Dispositivo visible: Si .
Conexién permitida: Si en las que se pueden conectar/desconectar o modificar las
Dispositivos acoplados: 0 . .
Hes}aurar a valores por defecto: funciones CorreSpondlenteS'
Atras = Linea 1: Bluetooth:

. .ggg%ﬂ%g'gigigm m Aquf se conecta o desconecta la funcién Bluetooth.

= Linea 2: Dispositivo visible:

Cuando esté conectada la funcién, otros dispositivos Bluetooth
pueden reconocer el ROBO TX Controller.

= Linea 3: Conexion permitida

Cuando esta conectada esta funcién, el ROBO TX Controller
permite a otros dispositivos establecer una comunicacion
Bluetooth con él.

= Linea 4: Dispositivos acoplados:

Indica cuantos dispositivos estan conectados con el Controller
a través de Bluetooth.

= Linea 5: Restaurar a valores por defecto:

Restablece nuevamente las configuraciones de fabrica.
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Conectar

En la primera conexidn del Controller al PC se debe instalar en el PC el controlador para la

interfaz USB. Los detalles estan descritos en el manual "ROBO Pro Software".

1. Conectar el cable USB con el PC.

2. Enchufar la fuente de alimentacion en la caja de enchufe (o conectar el acumulador Accu
Pack).

3. Conectar la clavija pequefia de la fuente de alimentacién en la hembrilla de entrada 9V =
IN (7) del Controller (en caso necesario se adjunta un adaptador al Controller).
Conectar el Controller en el interruptor de conexién/desconexion (5).

5. Aparece brevemente un texto de salutacion con el ndmero de version de Firmware. A con-
tinuacién se muestra la ventana de estado. Este es el punto de partida para la navegacion
en el ment del Controller (véase capitulo "Mend detallado”).

Seleccionar e iniciar un programa

1. Primero se debe transferir un programa mediante descarga del PC al ROBO TX Controller.
Una prueba en combinacién y el modo de procedimiento exacto para la descarga del
programa esta descrita en el manual "ROBQO Pro Software".

Tras la descarga:

2. Enlaconfiguracién béasica el programa se inicia automéaticamente.

3. Laejecucion se detiene oprimiendo la tecla de seleccién izquierda (2).

Se pueden asignar individualmente en todo momento modificaciones en el comportamiento de
inicio del programa, como p. ej. Auto-Start o Auto-Load. Esto es posible en el Ment X/Nombre
de programa:

Men | Configuraciones | Archivo | R/Nombre de programa o F/Nombre de programa | ...

Los detalles sobre las correspondientes funciones estan descritos en el capitulo "Mend detallado”.

Desconectar
Deslizar el interruptor de conexién/desconexion (5) a la posicion OFF (y extraer la fuente de
alimentacidn de la caja de enchufe).

Ampliaciones

A través de conexiones especiales se pueden conectar otros ROBO TX Controller o una camara.

Otros ROBO TX Controller

Con otros Controller se amplia la cantidad de entradas y salidas. Estos se acoplan a través de

conexiones especiales EXT 1y EXT 2.

1. Establecer el suministro de corriente a través de la fuente de alimentacion o el acumulador
Accu Pack.
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2. Asignar al nuevo Controller la funcién como extension 1, 2, ... u 8:
Men | Configuraciones | Propiedad | Extension 1,2, ... u 8| 0K

3. Conectar entre si los Controller con la cinta de cable que se adjunta. Qué conexién se
emplea en este caso (EXT 1 0 EXT 2), es indistinto.

4. Enla ventana de estado del Controller se indica una nueva extensién en la Gltima linea.

Sensor de camara
En el momento de la impresion esta en preparacion

Interfaz I°C
Esta interfaz estandar esta prevista para futuras ampliaciones, p. ej. para sensores especiales.

Conexiones Bluetooth

Conexiones Bluetooth entre ROBO TX Controller y PC

Esta conexidn Bluetooth reemplaza el cable de conexién USB mediante una conexidn radioeléc-
trica inaldmbrica. De este modo se puede activar el ROBO TX Controller en modo Online, esto
es, el programa se ejecuta sobre el PC y se produce un intercambio de datos continuo entre

el PCy el ROBO TX Controller. A través de esta conexién Bluetooth también se pueden cargar
programas en el Controller, que entonces se ejecutan alli independientemente del PC.

Requisitos:
PC compatible con Bluetooth o una Ilave USB-Bluetooth comercial habitual con chip radioeléc-
trico Bluetooth compatible con Windows®. Windows XP con Service Pack 2 o Windows Vista.

fischertechnik publica una lista de llaves USB-Bluetooth comprobadas con éxito, que funcionan
conjuntamente sin problemas con el ROBO TX Controller. Arriban permanentemente nuevas
[laves al mercado, otras por el contrario ya no estan disponibles. Para poder ofrecerle siempre
informaciones actualizadas puede consultar este servicio en nuestra pagina \Web bajo

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
Alli también se encuentra una descripcion detallada como se instala bajo Windows® la

conexién Bluetooth entre PC y ROBO TX Controller.

Para profesionales Bluetooth, que no necesitan otras instrucciones:
EI ROBO TX Controller emplea como clave principal la secuencia numérica 1234.

Indicacion sobre el alcance:

El alcance es de aprox. 10m y depende de la calidad de la llave USB-Bluetooth asi como las
condiciones del entorno (interferencias por otros dispositivos, obstaculos en el ambiente).
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Conexiones Bluetooth entre diferentes ROBO TX Controllers

En servicio de descarga un ROBO TX Controller puede intercambiar datos con hasta 7 otros
ROBO TX Controllers. En este caso cada dispositivo puede establecer una conexidn Bluetooth
con cada otro participante y a través de él enviar y recibir datos.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

\/
ROBO TX - ROBO TX
Controller Controller

En ROBO Pro se pueden obtener elementos de programa especiales para establecimiento y
cierre de comunicaciones asi como para el envio y recepcién de noticias.

Otras informaciones sobre este modo de servicio se encuentran en la ayuda Online sobre
software ROBO Pro (Versién 2.0 o superior).

Conexiones Bluetooth entre el ROBO TX Controller y otros dispositivos (p. ej. un
teléfono movil)

Fundamentalmente el ROBO TX Controller también puede comunicar con otros dispositivos
Bluetooth como p.gj. teléfonos maviles apropiados. Para ello se debe disponer en el disposi-
tivo correspondiente, un software de comunicaciones especialmente configurado al ROBO TX
Controller. Debido a que también en esta area se pueden esperar constantes modificaciones,
las informaciones actuales y enlaces pueden asimismo ser consultadas bajo:

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller

El fischertechnike=



ROBO TX CONTROLLER

Anomalias

Interferencias electromagnéticas
En caso que el Controller sea interferido por influencias electromagnéticas externas, tras finali-
zar la interferencia puede continuar siendo utilizado para los fines previstos. Eventualmente se
debe interrumpir brevemente la alimentacién de corriente y el Controller ser reiniciado.

Mensajes de error (del Controller o el Software ROBO Pro)

MANUAL DE

INSTRUCCIONES

Anomalfa

Causa

Eliminacion

Error de versién de programa

Se ha intentado cargar o iniciar
un programa ROBO Pro, que
pertenece a una version de
Firmware méas antigua y por esta
razén ya no es compatible.

Cargar el programa con la
version mas reciente de ROBO
Pro nuevamente sobre el ROBO
TX Controller.

Error de programa 1

Mensaje de error ROBO Pro:

La cantidad de procesos en el
programa ROBQ Pro es mayor
que la cantidad maxima posible.

En el guién "Propiedades” del
programa ROBO Pro incremen-
tar la "Cantidad minima de
procesos”.

Error de programa 2

Mensaje de error ROBO Pro:
La memoria minima por proceso
es insuficiente.

a) En el guion "Propiedades” del
programa ROBO Pro incremen-
tar la "Memoria minima por
proceso (descarga)".

b) Una variable o un subprogra-
ma se llama a si mismo sin fin
(recurrencia) y provoca el des-
bordamiento de la memoria.
Modificar el programa de la
manera que ya no se presente
recurrencia.

El archivo de programa no puede
ser abierto

El archivo de programa no ha po-
dido ser abierto porque ha sido
borrado en la memoria Flash.

Cargar nuevamente el archivo
de programa sobre el ROBO TX
Controller.

Error de lectura de archivo de
programa

El archivo de programa no ha
podido ser leido porque es
demasiado grande y no cabe en
la memoria de programa.

El archivo de programa debe ser
reprogramado de tal manera,
que necesite menos espacio de
memoria.
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Datos técnicos

Dimensiones y peso

90x90x15mm (AxPxH)

90g

Memoria y procesador

8 MB RAM, 2 MB Flash

Procesador ARM 9 32-bit (200 MHz); programable con Software ROBO Pro o Compilador-C
(no incluido)

Alimentacion de corriente (no incluida)

A través de Accu Set (8,4V 1500 mAh) o

Power Set (3V / 1000 mA)

Interfaces

USB 2.0 (1.1 compatible), méx. 12 Mbit, incl. mini hembrilla USB
Interfaz radioeléctrica Bluetooth (2,4 GHz/alcance aprox. 10m)
2x Conexiones de ampliacion: RS 485; I°C (sélo EXT 2)

Ocupacion-PIN EXT 1:

6|5 6: no conectado 5: no conectado
4|3 4: RS485-B 3: RS485-A
2|1 2: no conectado 1: GND (Tierra)

Ocupacion-PIN EXT 2:

6|5 6: 1°C Clock 5: I°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1: GND (Tierra)

Seial de entradas y salidas

8 entradas universales: digital, analdgica 0—9 VCC, analégica 0—5kQ

4 entradas rapidas de conteo: digitales, frecuencia hasta 1kHz

4 salidas de motor 9 V/250 mA: velocidad regulable sin escalonamientos, resistente a cortocir-
cuitos, alternativa 8 salidas individuales

Display

128 x 64 pixel, monocromatico
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Eliminar correctamente

Indicaciones sobre la proteccion del medio ambiente:

Los componentes eléctricos y electronicos de este kit de montaje (p. ej. motores,
ldmparas, sensores) no pueden ser eliminados como residuos domésticos. Al final
de su vida Gtil deben ser entregados en un punto de recoleccion para el reciclado de
dispositivos eléctricos y electrnicos.

El simbolo sobre el producto, el embalaje o las instrucciones hacen referencia a ello.

Garantia

fischertechnik GmbH garantiza la ausencia de fallos del Controller de acuerdo al
correspondiente estado de la técnica. Modificaciones en la construccion o la ejecucion
que no afecten ni la capacidad funcional ni el valor del dispositivo nos quedan reserva-
das y no otorgan derecho a una reclamacién.

Las deficiencias evidentes deben ser reclamadas dentro de los 14 dias posteriores a

la entrega, en caso contrario los derechos de garantia debido a deficiencias evidentes
estan descartados.

No existe ningtn derecho de garantia debido a alguna deficiencia irrelevante del Con-
troller. Por lo demas, el cliente puede solicitar sélo una solucién posterior, esto es, me-
joras o suministro de sustitucion. El cliente tiene el derecho de renunciar del contrato
a su eleccion o de solicitar la reduccion del precio de compra, si la solucién posterior
es fallida, especialmente si s imposible, 0 no acertamos en un periodo apropiado, nos
negamos o se retrasa por nuestra parte de forma culposa. El plazo de garantia es de
24 meses a partir de la entrega. Para vicios ocultos del Controller, generados por una
manipulacién indebida, desgaste normal, trato erréneo o negligente, no nos responsa-
bilizamos, del mismo modo que por las consecuencias de modificaciones o trabajos de
conservacion indebidos del cliente o terceros realizados sin nuestro consentimiento. La
garantia esta determinada de acuerdo a la legislacién alemana.

Responsabilidad

Esta descartada una responsabilidad por parte de fischertechnik GmbH por dafios que
resulten del hecho que el Controller no ha sido utilizado conforme al empleo previsto.
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Descricao para a ilustracao, ver a pagina 3:

1. Conexdo USB 8. EXT 2, conexao para expansdes
2. Tecla seletiva a esquerda 9. Saidas M1-M4, respect. 01-08
3. 9V=IN, conexdo Accu Pack 10. Entradas numéricas rapidas C1-C4
4. Mostrador 11. 9V=0UT, saida de tensao
5. Chave de liga/desliga 12. Conexdo da cdmera
6. Tecla seletiva a direita 13. Entradas universais 1118
7. 9V=IN, jaque DC para aparelho de rede 14. EXT 1, conexdo para expansoes
(+ = interno)
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ROBO TX Controller

Na caixa compacta do ROBO TX Controller se encontra hightech pura.. Neste controle se

deixam carregar programas, que controlam motores, ldmpadas e até robds completos da

fischertechnik, e isto ainda ndo é tudo:

e Uma conexdo de USB e a interface de radio Bluetooth integrada possibilitam um entendi-
mento confortavel e rapido entre o computador e 0 modelo da fischertechnik.

e A grande capacidade de RAM e a meméria Flash adicional do ROBO TX Controller armaze-
nam inlmeros programas simultaneamente.

e Com o Controller podem ser controlados todos os modelos da série COMPUTING.

e Além disso, o Controller pode também comunicar-se com outros aparelhos com opg&o Blue-
tooth ou com, no méximo, oito outros ROBO TX Controllers.

e Através das fendas fischertechnik em cinco lados e as dimensdes compactas, o ROBO TX
Controller se deixa montar poupando espago nos equipamentos e modelos da fischertechnik.

Uso conforme o especificado
0 Controller deve ser empregado exclusivamente para a operagao e o controle dos modelos da
fischertechnik.

Avisos de seguranca
e Testar o aparelho de carregamento regularmente quanto a danos.
* No caso de um dano, o aparelho ndo deve mais ser utilizado até o seu reparo completo.
e (s fios ndo devem ser inseridos em tomadas!
e Pilhas ndo recarregdveis ndo devem ser carregadas!
e Remover as pilhas recarregdveis do compartimento de pilhas antes do carregamento!
e Somente carregar pilhas sob vigilancia de adultos!
e (Colocar as pilhas com a polaridade correta!
e (s terminais de conexdo ndo devem ser curto-circuitados!
e 0 ROBO TX Controller somente deve ser operado com alimentag&o de corrente elétrica da
fischertechnik, como, p. ex. Accu Pack 35537!
e (Quando da conexdo do Accu Pack no Controller observar o seguinte:
Ligar o polo positivo da conexdo ,9 V= IN" com o polo positivo (+) do Accu Pack!
Ligar o polo negativo da conexdo ,9 V= IN" com o polo negativo (—) do Accu Pack!
e Temperatura maxima de servigo 40°C!
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0 que pode ser conectado no ROBO TX Controller
Os seguintes aparelhos podem ser conectados, respect., controlados. Além disso,
o Controller pode ser ampliado para aparelhos suplementares:

Atuadores (com 9 V=, 250 mA)
Motores elétricos

Lampadas incandescentes
Sonorizadores

Eletromagnetos
Vélvulas magnéticas (dos médulos pneumaticos) %

Sensores (Digital 5 kQ, Digital 10V; Analégico 0—5 k2, Analégico 0—10V)
Botdo de pressdo :ﬁ
Sensores magnéticos (contatos Reed)

Sensores de luz (Fototransistores, Fotoresisténcias)

Sensores térmicos (resisténcias NTC)

Sensores de distancia de ultrassom (somente a versdo TX item 133009 com %
conexdo de trés fios)

Sensores 6pticos de cores

Sensores de infravermelho (sensores de rastreamento)
Potenciometros

Decodificadores magnéticos

ROBO TX Controller
Até 8 Controllers adicionais podem ser acoplados através de ficha de expansao.

Sensor de camera
Em breve disponivel

Transmissao de radio
Por Bluetooth pode ser registrada uma ligagdo a outros aparelhos Bluetooth, 9
como, p.ex., PC, outro ROBO TX Controller, telefone celular.
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Para que sao as tomadas, fichas, botoes de pressao e chaves?
llustragdo, ver a pagina 3
1 Conexao USB 2.0 (1.1 compativel):
Estabelece a ligagdo para o PC. O cabo USB adequado estd incluido.
2 Tecla seletiva a esquerda
Com isso, o menu Display é controlado. Mais sobre isso, no capitulo Menu.
3 9V=IN, conexao Accu Pack
Esta conexdo possibilita uma alimentagdo de corrente mével através do fischertechnik
Accu Pack (ndo no ambito do fornecimento), como alternativa para aparelho de rede.
4 Mostrador
0 mostrador indica o estado do Controller, quais os programas que estdo carregados e
onde a gente se encontra no menu. E possivel a selecéo, ativagao ou desativacdo de
fungdes e programas. Enquanto um programa é executado, é possivel a indicagdo visual
de valores de varidveis ou valores dos sensores analdgicos. Uma visao geral dos menus
encontra-se ilustrada para ajuda no capitulo , Ajustar (Menu)".
5 Chave de liga/desliga
Liga ou desliga a alimentagdo da corrente para o Controller.
6 Tecla seletiva a direita
Com isso, o menu Display ¢ controlado. Mais sobre isso, no capitulo Menu.
7 9V=IN, tomada DC
Aqui é conectado o aparelho de rede do Power Set/Energy Set (ndo incluido no dmbito do
fornecimento). Um adaptador adequado encontra-se junto ao Controller.
8 EXT 2, conexdo para expansoes
Através desta conexdo podem ser acoplados outros ROBO TX Controllers e, assim, ser
ampliada a quantidade de entradas e saidas. Além disso, ele possui uma interface I°C para
extensdes futuras.
9 Saidas M1-M4, respect., 01-08
Nas saidas podem ser conectados 4 motores. Alternativamente 8 lampadas ou eletromag-
netos, cujo segundo polo € ligado com uma conexdo a massa (L) .
10 Entradas C1-C4
As entradas numéricas rapidas detectam impulsos numéricos até 1 kHz (1000 impulso/s),
p. ex., do motor de decodificador do médulo ROBO TX Training Lab. Também como entradas
digitais, p. ex., (til para botdes de pressao.
11 9V Out
Alimenta sensores com a tensao de servigo necessaria 9 V=, como, p. ex., sensor dptico de
cores, sensor de rastreamento, sensor de distancia de ultrassom, decodificador magnético.
12 Conexdo CAMERA
Possibilidade de conexdo para um médulo de cdmera (at. impressdo em preparagao).
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13 Entradas universais 11-18
Estas sdo as fazem-tudo entre as entradas de sinal. Elas sdo ajustaveis através do Software
ROBQ Pro para:
e Sensores digitais (botdes de pressdo, contatos Reed, fototransistores) — Digital 5 kO
e Sensores de rastreamento infravermelho — Digital 10V
e Sensores analégicos 0—5 kQ (resisténcias NTC, fotoresisténcias, potenciémetros)
e Sensores analdgicos 0—10 V (sensores opticos de cores) indicagdo do valor em mV
(milivolt)
e Sensores de distancia de ultrassom (somente a versdo TX com conexdo de trés fios)
14 EXT 1, conexdo para expansdes
Através desta conexdo podem ser acoplados, como também na EXT 2, outros ROBO TX
Controllers e, assim, ser ampliada a quantidade de entradas e saidas.

Instalar o software
Pré-requisito de software para o ROBO TX Controller:
ROBO Pro Versdo 2.0 ou superior.

No manual do ROBO Pro Software ¢ descrito detalhadamente entre outras:

e Alinstalagdo do Software ROBO Pro num PC
e Ainstalagdo do driver de USB para o ROBO TX Controller no sistema operacional Windows
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Ajustar (Menu)

Menu-Visao geral

ROBO TX CONTROLLER

INSTRUCOES DE OPERACAO

-> Local

-> Mestre

ROBO TX

-> Nenhum programa carregado

Menu
Arquivo
Configuragdo
Informagao
Retornar

f

<— Clicar duplamente
' . troca da dueséo .:g

fischertechnik=

Propriedade: Mestre Firmware: V X.x.x
Idioma: Portugués Nome: ROBO TX
Limpar meméria de programas Bluetooth: Ligado Bluetooth:  XX:XX:XX:XXXX:XX
Retornar Restaurar padrao: Retornar
Retornar
< Clicar duplamente < Clicar duplamente <— Clicar duplamente
troca da direcdo troca da diregao 0 troca da diregdo
Iniciar Mestre English Bluetooth: Ligado
Carregar Extensdo 1 Deutsch Aparelho visivel: Sim
Inicio automatico Francais Aparelho conectavel: Sim
Carregamento automatico Nederlands Aparelhos acoplados: 0
Deletar Extensdo 8 Espafiol Restaurar padrdo:
Retornar ., gypiamente Retomnar . ..o pismente < Clicar duplemente Retomar . gupiamente
' . troca da diregao l;lg ' . roca da direcao .;I‘ ' . troca da d\reﬁén .;Ig troca de direcao 0
Ligado Sim Sim Deletar todos
Desligado N&o Nao Retornar
Retornar Retornar Retornar
< Clicar duplamente <~ Clicar duplamente <— Clicar duplamente <— Clicar duplamente
' . troca da dueiéo .;Ig . . troca da direcdo l;lg ' . troca da d\regﬁn l;l! ' . troca da d\resén l;l!




ROBO TX ConNTROLLER INSTRUGCOES DE OPERAGAD

Menu em detalhe

Navegacio através das teclas seletivas:

e Digitando-se a tecla seletiva esquerda, um quadro
seletivo troca de uma linha para a préxima. Por um clique
duplo, o quadro seletivo troca de dire¢do de movimenta-

@ ¢do. Na janela de estado, a tecla seletiva esquerda possui
a fungdo Iniciar/Parar.

Digitando-se a tecla seletiva direita , a sele¢do tomada
anteriormente é confirmada. Com isso, se passa para um
préximo menu ou sdo ativadas/desativadas determinadas
fungdes. Na janela de estado é sempre atingido 0 menu
principal com a tecla seletiva direita.

Ao selecionar-se ,,Retornar”, sempre € atingido de
retorno o menu anterior.

Primeiramente, deve ser ajustado o idioma nacional deseja-
do. No estado do fornecimento esta ajustado para inglés.
Menu | Settings | Language | selecionar o idioma desejado e
confirmar com OK.

@ﬂ

Aviso: Separados por ,/" estdo os textos que podem apare-
cer alternativamente na mesma linha.

ROBOTX A janela de estado
->Local = Linha 1: Local / Online
-> Nenhum programa carregado o .
-> Mestre Local: nenhuma transferéncia de dados com o PC (como mes-

tre*) ou nenhuma ligagdo com o mestre (como extensdo®).

Online: O Mestre* transfere dados com o PC ou a Extensao™

estd ligada com o Mestre™.

= Linha 2: Nenhum programa carregado / carregado:
Nome do programa [ iniciado: Nome do programa

Indica se um programa estd carregado e quando estiver, em

qual o estado que este se encontra.

= Linha 3: Mestre* / Extensdo* 1-8

Indica em qual funcdo o Controller foi ajustado, Mestre* ou

Extensdo®. As modificagdes sdo possiveis no menu Proprie-

dade.

*

Mestre: O Controller, que esta ajustado como mestre, recebe comandos de controle diretamente do PC e repassa-os
para as extensdes. Extenséo: O Controller, que esta ajustado como extensdo, recebe comandos de controle somente
através do mestre.
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ROBO TX CoNTROLLER INSTRUCOES DE OPERACAO

= Linha 4: Ext.

E indicado quais as extensdes que estdo conectadas, p. ex.,
1,2, ... 8 (somente é indicado quando extensdes estiverem
conectadas).

= Linha de rodapé: Iniciar / Parar

Inicia ou para um programa. O campo Iniciar/Parar somente
¢ indicado quando um arquivo de programa tiver sido trans-
ferido por download do PC para o Controller, ou carregado da
memoria Flash para a meméria do programa.

0 menu principal

Arquivo = Linha 1: Arquivo

Configuracao 5 .
Informagao Leva para o menu Selegdo de arquivo.
Retornar

= Linha 2: Configuragéo
Leva para o menu Configuragao.

[ 3 ok Linha 3: Informacéo

Leva para a indicagdo Informagdo.

A selagio de arquivo

Se tiverem sido transferidos arquivos de programa por
download do PC para o Controller, estes séo listados aqui.
Assim, podera selecionar, se ird ocupar com fungdes de inicio
ou deletar (ver o menu X/Nome do programa).
nj;oggﬂdzg;g'gge"” [ 0K | R/ significa: O arquivo se encontra na RAM.

F/ significa: O arquivo se encontra na memdria Flash.

Se estiver na frente do arquivo (AL) ou (AS), esta ativado para
este arquivo, carregamento automatico (Auto-Load) ou inicio
automatico (Auto-Start), p. ex., (AS)F/ROBS.

= Limpar memoria de programas

Selecdo ,Limpar meméria de programas” | confirmar com OK.
0 arquivo carregado na memdria do programa é ali deletado.
Os arquivos de programa na memdria Flash permanecem
existindo.

Limpar memdria de programas
Retornar
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ROBO TX CONTROLLER

Propriedade: Mestre
Idioma: Portugués
Bluetooth: Ligado
Restaurar padrao:

Retornar

<~ Clicar duplamente
{roca da direcao

Informacao

Firmware: VXXX
Nome: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX
Retornar

< Clicar
troca da

duplamente
direcdo

Iniciar

Carregar

Inicio automético
Carregamento automatico
Deletar

Retornar

< Clicar
{roca da

duplamente
direcdo

INSTRUCOES DE OPERACAO

A configuracao

= Linha 1: Propriedade: Mestre / Extensao

Leva para o menu Propriedade. Ali é confirmado se o Control-
ler deve funcionar como Mestre* ou Extensao®.

= Linha 2: Idioma: Deutsch/English/... /Portugués/ ...
Leva para o menu Idioma.

= Linha 3: Bluetooth:

Leva para o menu Bluetooth.

= Linha 4: Restaurar padrao:

Estabelece novamente a configuragdo original de fabrica.

A janela Informacao

= Linha 1: Firmware:

Indica o nimero da versdo do Firmware**.

= Linha 2: Nome:

0 nome do aparelho € indicado (p. ex., ROBO TX 622)

= Linha 3: Bluetooth:

Codigo de identificagdo Bluetooth dnico do aparelho (padrdo
Bluetooth).

X/Nome do programa

= Linha 1: Iniciar

0 programa selecionado é iniciado.

= Linha 2: Carregar

0 programa selecionado é carregado na meméria do progra-
ma e pode ser iniciado por pressao de botéo.

= Linha 3: Inicio automatico

Logo que a alimentagdo de corrente tiver sido ligada no
Controller, o programa selecionado inicia automaticamente.
= Linha 4: Carregamento automético

Logo que a alimentacdo de corrente tiver sido ligada, o
programa selecionado carrega automaticamente na memdria
do programa e pode ser iniciado por pressdo de botao.

= Linha 5: Deletar

0 programa selecionado é deletado (anteriormente aparece
ainda uma consulta de seguranca).

* Mestre: O Controller, que esté ajustado como mestre, recebe comandos de controle diretamente do PC e repassa-os
para as extensoes. Extensdo: O Controller, que esta ajustado como extensdo, recebe comandos de controle somente

através do mestre.

** 0 Firmware é o software operacional do Controller.
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ROBO TX CONTROLLER

Propriedade

Mestre
Extensdo 1

Ektenséo 8
Retornar

<~ Clicar duplamente
{roca da direcao

English
Deutsch
Frangais
Nederlands
Espafiol

<~ Clicar duplamente
{roca da direcao

Bluetooth: Ligado
Aparelho visivel: Sim
Aparelho conectavel: Sim
Aparelhos acoplados: 0
Restaurar padrao:

Retornar

<— Clicar duplamente
troca da direcao
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A propriedade

Aqui, é concedida ao Controller a propriedade como Mestre
ou como Extensdo 1 ... 8. Simplesmente selecionar e confir-
mar com OK. Mais sobre o assunto no capitulo , Extensdes”.

Os idiomas
Aqui, pode ser alterado o idioma utilizado no mostrador.
Simplesmente selecionar e confirmar com OK.

Bluetooth

Ao ser selecionada uma das linhas 1-5, é aberto um menu,
no qual as fungdes correspondentes podem ser ligadas/desli-
gadas ou convertidas.

= Linha 1: Bluetooth:

A fungdo Bluetooth é aqui ligada ou desligada.

= Linha 2: Aparelho visivel:

Se a funcdo estiver ligada, outros aparelhos Bluetooth podem
reconhecer o ROBO TX Controller.

= Linha 3: Aparelho conectavel

Se a fungdo estiver ligada, o ROBO TX Controller permite a
outros aparelhos realizar uma ligagdo Bluetooth com ele.

= Linha 4: Aparelhos acoplados:

Indica quantos aparelhos estdo conectados ao Controller por
Bluetooth.

= Linha b5: Restaurar padrao:

Estabelece novamente a configuragdo original de fabrica.



ROBO TX CoNTROLLER INSTRUGCOES DE OPERAGAD

Ligar

Quando da primeira conexdo do Controller no PC, deve ser instalado o driver para a interface

USB no PC. Os detalhes estdo descritos no manual ,ROBO Pro Software”.

1. Ligar o cabo USB com o PC.

2. Inserir o aparelho de rede na tomada (ou conectar o Accu Pack).

3. Inserir a ficha pequena do aparelho de rede na tomada de entrada de 9V = IN (7) do
Controller (caso necessario existe um adaptador para o Controller).

4. Ligar o Controller na chave de ligar/desligar (5).

5. Aparece brevemente um texto de saudagdo com o nimero da versao do firmware. A
seguir, é indicada a janela de estado. Este é o ponto de partida para a navegagdo no menu
Controller (ver o capitulo ,Menu em detalhe”).

Selecionar programa e iniciar

1. Primeiramente, deve ser transferido um programa por download do PC para o ROBO TX
Controller. Um teste da ligagdo e um procedimento exato para o download do programa é
descrito no manual ,ROBO Pro Software”.

Apb6s o download:

2. 0 programa inicia automaticamente no ajuste basico.

3. 0 decurso é parado ao ser carregada a tecla seletiva esquerda (2).

As modificagbes no comportamento de inicio podem ser atribuidas a cada arquivo de programa
individualmente, como, p. ex., inicio automatico ou carregamento automatico. Isto é possivel no
menu X/Nome do programa:

Menu | Configuragdo | Arquivo | R/Nome do programa ou F/Nome do programa | ...

Detalhes sobre as fung@es correspondentes estdo descritas no capftulo ,Menu em detalhe”.

Desligar
Deslocar a chave de ligar/desligar (5) para a posicdo OFF (e retirar a peca de conexdo de rede
da tomada).

Extensdes
Através de conexdes especiais podem ser conectados outros ROBO TX Controllers ou uma camera.
Outros ROBO TX Controllers
Com outros Controllers, a quantidade de entradas e saidas é ampliada. Eles sdo acoplados
através das conexoes especiais EXT 1 e EXT 2.
1. Estabelecer a alimentacdo de corrente através de aparelho de rede ou Accu Pack.
2. Atribuir ao novo Controller a fungdo como Extensdo 1, 2, ... ou 8:
Menu | Configuragdo | Propriedade | Extens@o 1, 2, ... ou 8 | OK
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ROBO TX CoNTROLLER INSTRUCOES DE OPERACAO

3. Ligar entre si os Controllers com o cabo de fita chata que acompanha. Tanto faz a conex&o
que sera utilizada nesta ocasido (EXT 1 ou EXT 2).
4. Na janela de estado do Controller é apresentada uma nova Extensdo na (ltima linha.

Sensor de camera
Est4 em preparagdo no momento da impressao.

I?C Interface
Esta interface padréo é prevista para extensoes futuras, p. ex., para sensores especiais.

Conexdes Bluetooth

Conexao Bluetooth entre ROBO TX Controller PC

Esta conexdo Bluetooth substitui o cabo de ligagdo de USB através de uma ligagdo sem fio por
radio. 0 ROBO TX Controller pode, com isso, chamado no modo online, isto é, o programa é
executado no PC e ocorre um intercdmbio continuo de dados entre o PC e 0 ROBO TX Controller.
Através desta conexdo Bluetooth podem também ser carregados programas no Controller, que
podem ser editados ali independentemente do PC.

Pré-requisitos:
PC compativel com Bluetooth ou pino USB-Bluetooth comercial com chip de radio Bluetooth
compativel com o Windows. Windows XP com o Service Pack 2 ou Windows Vista.

A fischertechnik publicou uma lista com pinos testados de USB-Bluetooth bem sucedidos, que
funcionam sem problemas juntamente com o ROBO TX Controller. Aparecem continuamente
novos pinos no mercado, por outro lado, alguns outros ndo podem mais ser comprados. Para
poder oferecer sempre informag0es atualizadas, este servigo encontra-se no nosso website em

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
Ali, é encontrada uma descrigdo detalhada de como a conex&o Bluetooth é instalada entre o PC

e 0 ROBO TX Controller no Windows.

Para profissionais de Bluetooth, que ndo necessitam outras instrugdes:
0 ROBO TX Controller utiliza como chave principal a sequéncia numérica 1234.

Aviso sobre alcance:

0 alcance € de aprox. 10 m e depende da qualidade do pino USB-Bluetooth, bem como das
condigdes ambientais (perturbagdes através de outros aparelhos, obstaculos no local).
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ROBO TX CoNTROLLER INSTRUGCOES DE OPERAGAD

Conexao Bluetooth entre diversos ROBO TX Controllers

Em operagdo de download, um ROBO TX Controller pode transferir dados com até 7 outros
ROBO TX Controllers. Nesta ocasido, cada aparelho pode estabelecer uma conexdo Bluetooth
com cada um dos outros participantes e, com isso, enviar e receber dados.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

\/
ROBO TX - ROBO TX
Controller Controller

No ROBQ Pro estdo incluidos elementos de programa especiais para o estabelecimento e
desconexao de ligagdes, bem como para enviar e receber mensagens.

Demais informagdes sobre este modo operacional s@o encontradas na ajuda online para o
Software ROBO Pro (versdo 2.0 ou superior).

Conexao Bluetooth entre 0 ROBO TX Controller e outros aparelhos (p. ex., telefone
celular)

Basicamente, o ROBO TX Controller pode também comunicar com outros aparelhos Bluetoo-
th, como, p.ex., telefones celulares adequados. Para isso, deve estar presente no aparelho
correspondente um software de comunicag&o especial afinado com o ROBO TX Controller.
Como também neste setor sdo de se esperar modificagdes continuadas, podem ser chamadas
informagdes atuais e links em:

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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Falhas

Perturbacdes eletromagnéticas

Se o Controller for perturbado devido a influéncias externas eletromagnéticas, ele pode
continuar a ser utilizado para o fim especificado depois do final da perturbag@o. Eventualmente,
a alimentac@o de corrente deve ser interrompida brevemente e o Controller iniciado novamente.

Mensagens de erro (do Controller ou do ROBO Pro Software)

Falha

Causa

Eliminagao

Erro de verséo do programa

Foi tentado carregar ou iniciar
um programa ROBO Pro, que
pertence a uma versao mais
antiga do firmware e, por isso,
ndo é mais compativel.

Carregar novamente o programa
com a versdo mais nova

do ROBO Pro no ROBO TX
Controller.

Erro de programa 1

Mensagem de erro ROBO Pro:
A quantidade de processos no
programa ROBO Pro é maior
do que a quantidade maxima
possivel.

Aumentar no cursor ,Proprie-
dades” do programa ROBO
Pro, a ,Quantidade minima de
processos”.

Erro de programa 2

Mensagem de erro ROBO Pro:
A meméria minima por processo
é muito pequena.

a) Aumentar no cursor ,Proprie-
dades” do programa ROBO
Pro, a ,Meméria minima por
processo (download)”.

b) Uma variavel ou um subpro-
grama chama a si mesmo em
loop (recursdo) e leva a me-
mdria a extravasar. Modificar
0 programa de maneira que a
recursdo ndo mais ocorra.

0 arquivo do programa ndo pode
ser aberto.

0 arquivo do programa ndo pode
ser aberto, pois foi deletado na
memdria Flash.

Carregar novamente o arquivo do
programa no ROBQ TX Controller.

Erro de leitura arquivo do
programa

0 arquivo do programa ndo pode
ser lido, pois ele é muito grande
e 0 seu tamanho excede o da
meméria do programa.

0 arquivo do programa deve
ser reprogramado de maneira
que ocupe menos espago de
memodria.
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Dados técnicos

Dimensdes e peso

90x90x15mm (LxPxA)

90g

Memoria e processador

8 MB RAM, 2 MB Flash

Processador 32-bit ARM 9 (200 MHz); programével com o ROBO Pro Software ou o C-Compiler
(ndo incluido)

Alimentacao de corrente (ndo incluida)

Através do Accu Set (8,4V 1500 mAh) ou

Power Set (3V / 1000 mA)

Interfaces

USB 2.0 (1.1 compativel), max. 12 Mbit, Minitomada USB
Interface de réadio Bluetooth (2,4 GHz/alcance aprox. 10m)
2x Conexdes de extensdo: RS 485; I°C (somente EXT 2)

Ocupacao de PIN, EXT 1:

6|5 6: ndo conectados 5: ndo conectados
4|3 4: RS485-B 3: RS485-A
2|1 2: ndo conectados 1: GND

Ocupacao de PIN, EXT 2:

6|5 6: 1°C Clock 5: I°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1: GND

Entradas e saidas de sinal

8 Entradas universais: Digital, analégico 0—9V DC, analdgico 0—5kQ

4 Entradas numéricas rapidas: Digital, frequéncia até 1kHz

4 Saidas de motor 9 V/250 mA: Velocidade regulavel continuamente, resistente ao curto-circui-
to, 8 saidas individuais alternativas

Mostrador

128 x 64 Pixel, monocromico
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ROBO TX CONTROLLER

Descartar corretamente

Avisos para a prote¢do ambiental:

Os componentes elétricos e eletronicos deste médulo (p. ex., motores, Iampadas,
sensores) ndo pertencem ao lixo doméstico. Eles devem no final da sua vida til ser
entregues a um ponto de coleta para a reciclagem de aparelhos elétricos e eletronicos.
0 sfimbolo sobre o produto, a embalagem ou 0 manual indicam sobre isso.

Prestacao de garantia

A fischertechnik GmbH presta garantia para a isengdo de falhas do Controller confor-
me o estado correspondente da técnica. As modificagdes na construgdo ou modelo,
que ndo influenciam nem a capacidade de funcionamento nem o valor do aparelho,
permanecem ressalvadas e ndo ddo o direito a uma reclamagao.

As deficiéncias evidentes devem ser tornadas validas por escrito dentro de 14 dias
apos o fornecimento, se ndo as reivindicagdes de prestacdo de garantia sdo excluidas
devido a deficiéncias evidentes.

Devido a uma deficiéncia insignificante do Controller ndo existe nenhuma reivindi-
cagdo de prestagdo de garantia. No mais, o cliente somente pode exigir execugao
posterior, isto &, melhoria posterior ou fornecimento de reposicao. O cliente tem o
direito, conforme o seu juizo, de exigir a rescisdo do contrato ou a redugdo do preco
de compra, quando a execugdo posterior falhar, especialmente se for impossivel a nés,
num periodo de tempo adequado, ser por nés negado ou por nds retardado culposa-
mente. O prazo de prestagdo de garantia é de 24 meses a partir do fornecimento. Por
deficiéncias materiais do Controller, que resultarem de manipulagdo incorreta, desgas-
te normal, manipulagdo errada ou negligente, ndo nos responsabilizamos, como para
a consequéncias de modificagdes incorretas e executadas sem a nossa autorizagao

ou pelos trabalhos de reparagdo do cliente ou de terceiros. A prestagdo de garantia é
determinada conforme o direito alemdo.

Responsabilidade

Uma responsabilidade da fischertechnik GmbH por danos, que resultem de que o
Controller ndo foi utilizado conforme o seu uso para o fim especificado, é excluida
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INDICE
ROBO TX Controller pag.101
[MPIEYO APPIOPIIATO .....veeeeeecee e pag. 101
Avvertenze di sicurezza pag. 101
Cosa si puo collegare al ROBO TX Controller pag.102
A cosa servono i connettori femmina, i connettori maschi,
i pulsanti e gli interruttori? pag.103
Installare il software pag.104
Impostazione (menu) pag.105
IVIBNMUL oot pag. 105
MenU in dettaglio ..........ccc.vvcvivcreeeieeeeeee e pag. 106
Accensione pag.110
Selezionare e avviare il programma pag.110
Spegnimento. pag.110
Espansioni pag.110
Connessioni Bluetooth pag.111
Anomalie pag.113
Dati tecnici pag.114
Smaltimento corretto pag.115
Garanzia pag.115
Responsabilita pag.115

Per la descrizione della figura, vedi pagina 3:

1. Porta USB 8. EXT 2, connettore per espansioni
2. Tasto di selezione Sinistra 9. Uscite M1-M4, oppure 01-08
3. 9V=IN, connettore Accu Pack 10. Ingressi conteggio rapidi C1-C4
4. Display 11. 9V=0UT, uscita di tensione

5. Interruttore on/off 12. Connettore per la camera

6. Tasto di selezione Destra 13. Ingressi universali 11-18

7. 9V=IN, connettore DC per I'alimentatore (+ = interno) 14. EXT 1, connettore per espansioni

100 fischertechnike=



ROBO TX ConNTROLLER MANUALE D'ISTRUZIONI

ROBO TX Controller

Il corpo compatto del ROBO TX Controller contiene pura tecnologia hightech. Su questa unita

di controllo si possono caricare programmi che comandano i motori, le lampadine e addirittura

interi robot fischertechnik... e non ¢ tutto:

e Una porta USB e I'interfaccia Bluetooth integrata consentono una comunicazione comoda e
rapida tra il computer e il modello fischertechnik.

e Nell'ampia memoria RAM e nella memoria flash aggiuntiva del ROBO TX Controller si
pOSSONO Memorizzare contemporaneamente nUMerosi programmi.

e Con il Controller si possono comandare tutti i modelli della serie COMPUTING.

e Inoltre il Controller pud anche comunicare con gli altri dispositivi Bluetooth compatibili o con
max. altri otto ROBO TX Controller.

e (razie alle scanalature fischertechnik su cinque lati e alle dimensioni compatte, il ROBO TX
Controller si puo integrare negli impianti e nei modelli fischertechnik occupando poco spazio.

Impiego appropriato
Il Controller deve essere impiegato esclusivamente per |'utilizzo e il comando di modelli
fischertechnik.

Avvertenze di sicurezza

e Controllare regolarmente se il caricabatteria per accertarsi che non sia danneggiato.

e Se sirileva un guasto, non si deve pi utilizzare il caricabatteria fino a che non viene riparato.

e Non introdurre i fili nella presa di corrente!

® | e batterie non ricaricabili non si devono ricaricare!

e Prima di ricaricare le batterie ricaricabili, rimuoverle dal vano batteria!

e Caricare le batterie ricaricabili soltanto in presenza degli adulti!

e |nserire |e batterie rispettando la polarita!

¢ | morsetti di allacciamento non devono essere cortocircuitati!

e || ROBO TX Controller deve essere impiegato soltanto con un alimentatore fischertechnik,
quale ad es. Accu Pack 35537!

e Per collegare I'Accu Pack al Controller si deve osservare quanto segue:
collegare il terminale positivo del connettore ,9 V= IN" con il terminale positivo (+) dell'Accu
Pack!
collegare il terminale negativo del connettore ,9 V= IN" con il terminale negativo (—)
dell'Accu Pack!

e Temperatura di esercizio massima 40 °C!
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Cosa si puo collegare al ROBO TX Controller
Si possono collegare e comandare i seguenti dispositivi. Inoltre si pud ampliare il
Controller con dispositivi aggiuntivi:

attuatori (con 9 V=, 250 mA)
motori elettrici

lampadine

cicalino

elettromagneti
elettrovalvole (dalle scatole di montaggio pneumatiche) %

sensori (digitale 5 kO, digitale 10 V; analogico 0—5 k€, analogico 0—10 V)

H l’f_.
pulsanti zlg

sensori di prossimita (contatti reed)
fotosensori (fototransistori, fotoresistori)

termosensori (resistori NTC)

sensori di distanza a ultrasuoni (solo la versione TX cod. art. 133009 con attacco %
a tre fili)

sensori di colore

sensori a infrarossi (sensori di traccia)
potenziometri

encoder magnetici

ROBO TX Controller
Mediante il connettore di espansione si possono collegare fino a 8 Controller
aggiuntivi.

Sensore della camera
Non appena disponibile

Trasmissione via radio
Si puo creare una connessione Bluetooth con altri dispositivi Bluetooth, quali ad
es. PC, altri ROBO TX Controller, cellulari.
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A cosa servono i connettori femmina, i connettori maschi,
i pulsanti e gli interruttori?
Vedi figura a pagina 3
1 Porta USB 2.0 (1.1 compatibile):
Crea la connessione con il PC. Il cavo USB adeguato & incluso nella confezione.
2 Tasto di selezione Sinistra
Con questo tasto si comanda il menu del display. Ulteriori informazioni in merito sono
riportate nel capitolo Menu.
3 9V=IN, connettore Accu Pack
Questo connettore permette |'alimentazione mobile mediante I'Accu Pack fischertechnik
(non compreso nella fornitura), come alternativa all'alimentatore.
4 Display
Il display indica lo stato del Controller, i programmi caricati e il punto del menu in cui ci si
trova. Da esso si possono selezionare, attivare o disattivare funzioni e programmi. Mentre
un programma & in corso possono essere visualizzati i valori delle variabili o i valori dei
sensori analogici. [l menu é raffigurato nel capitolo ,Impostazione (menu)"”.
5 Interruttore on/off
Inserisce o disinserisce I'alimentazione elettrica del Controller.
6 Tasto di selezione Destra
Con guesto tasto si comanda il menu del display. Ulteriori informazioni in merito sono
riportate nel capitolo Menu.
7 9V=IN, connettore DC
Qui si collega I'alimentatore del Power Set/Energy Set (non compreso nella fornitura). Il
relativo adattatore ¢ allegato al Controller.
8 EXT 2, connettore per espansioni
Mediante questo connettore si possono collegare altri ROBO TX Controller aumentando
cosi il numero degli ingressi e delle uscite. Inoltre & inclusa un'interfaccia I°C per espansio-
ni future.
9 Uscite M1-M4 oppure 01-08
Alle uscite si possono collegare 4 motori. In alternativa 8 lampadine o elettromagneti, di
cui il secondo contatto & collegato alla connessione di massa (-L).
10 Ingressi C1-C4
Ingressi di conteggio rapidi, rilevano impulsi di conteggio fino a 1 kHz (1000 impulsi/sec.)
ad es. dal motore dell'encoder della scatola di montaggio ROBO TX Training Lab. Da usare
anche come ingressi digitali, ad es. per i pulsanti.
11 9V Out
Fornisce la tensione di esercizio necessaria di 9 V= ai sensori, quali ad es. sensore di
colore, sensore di traccia, sensore di distanza a ultrasuoni, encoder magnetico.
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12 Connettore per la CAMERA
Vi si puo collegare il modulo della camera (al momento della stampa in preparazione).
13 Ingressi universali I11-18
Questi ingressi sono i pit universali tra gli ingressi di segnali. Si possono regolare median-
te il software ROBO Pro per:
e sensori digitali (pulsanti, contatti reed, fototransistori) — digitale 5 kQ
e sensori di traccia a infrarossi — digitale 10V
e sensori analogici 0—5 kQ (resistori NTC, fotoresistori, potenziometri)
e sensori analogici 0—10 V (sensori di colore) indicazione del valore in mV (millivolt)
e sensori di distanza a ultrasuoni (solo la versione TX con attacco a tre fili)
14 EXT 1, connettore per espansioni
Mediante questo connettore si possono collegare, come anche con EXT 2, altri ROBO TX
Controller aumentando cosi il numero degli ingressi e delle uscite.

Installare il software
Requisiti software per il ROBO TX Controller:
ROBO Pro versione 2.0 o superiore.

Nel manuale del software ROBO Pro sono tra I'altro descritte dettagliatamente:

e |'installazione del software ROBO Pro sul PC
e |'installazione del driver USB per il ROBO TX Controller nei sistemi operativi Windows

104 fischertechnike=



ROBO TX CONTROLLER

Impostazione (menu)

Menu

MAaNuALE D'

ROBO TX

->Locale
-> Nessun programma caricato
-> Master

Menu
File
Impostazioni
Info
Indietro

<— doppio clic per
' .cambm direzione .:g

f

ISTRUZIONI

Svuota memoria programmi
Indietro

<~ doppio clic per

Funzione: Master
Lingua: Italiano
Bluetooth: On
Ripristina standard:

Indietro

<— doppio clic per

Firmware: VXXX
Nome: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XX:XXXXXX:XX

Indietro

<— doppio clic per

cambio direzione cambio direzione 0 cambio direzione

X/nome programma Bluetooth
Awio Master English Bluetooth: n
Carica Estensione 1 Deutsch Dispositivo visibile: Si
Awvio automatico Francais Connessione consentita: S
Caricamento automatico Nederlands Dispositivi collegati: 0
Elimina Estensione 8 Espafiol Ripristina standard:
Indletrgﬁ doppio clic per Indletrgf doppio clic per Ind‘etrgf doppio clic per
. .camblo direzione l;lg ' .camb\o direzione .;I‘ cambio direzione 0

l

l

On
Off
Indietro

< doppio clic per
cambio direzione

Si
No
Indietro

< doppio clic per
. .camb\n direzione l;lg
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<- doppio clic per
' .cambm direzione .;Ig

Si
No
Indietro

< doppio clic per
cambio direzione

Dispositivi collegati
Elimina tutti
Indietro

< doppio clic per
' .camb\o direzione l;l!
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Menu in dettaglio

Navigazione mediante i tasti di selezione:

e (liccando sul pulsante di selezione Sinistra si sposta
una cornice di selezione da una riga all'altra. Con un dop-
pio clic si cambia la direzione di avanzamento della cornice

@ di selezione. Nella finestra di stato, il tasto di selezione
Sinistra ha la funzione Awvio/Arresto.

e Se siclicca sul pulsante di selezione Destra si conferma
la selezione precedente. In tal modo si accede al menu
successivo o si attivano/disattivano determinate funzioni.
Nella finestra di stato, con il pulsante di selezione Destra
si accede sempre al menu principale.

e Se si seleziona ,Indietro”, si ritorna sempre al menu
precedente.

Innanzitutto si deve impostare la lingua nazionale desiderata.

Di serie, alla consegna & impostato English.

Menu | Settings | Language | selezionare la lingua desiderata

e confermare con OK.

@ﬂ

Nota: con ,/” si separano i testi che possono apparire come
alternativa nella stessa riga.

ROBOTX La finestra di stato
->Locale _ = Riga 1: Locale/ Online
-> Nessun programma caricato . . . %
-> Master Locale: nessuno scambio dati con il PC (come Master*) o nes-

suna connessione al Master (come Estensione*).

Online: il Master* scambia dati con il PC o I'estensione™ &

collegata con il Master®.

= Riga 2: Nessun programma caricato / caricato: nome
programma [ avviato: nome programma

Indica se un programma ¢ stato caricato e, in caso di risposta

affermativa, in quale stato si trova.

= Riga 3: Master* / estensione* 1-8

Indica per quale funzione il Controller & stato impostato, Ma-

ster* o estensione®. Le modifiche possono essere effettuate

nel menu Funzione.

*

Master: il Controller che & impostato come Master riceve comandi di controllo direttamente dal PC e li inoltra alle
estensioni. Estensione: il controller che & impostato come estensione riceve comandi di controllo soltanto tramite il
Master.
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= Riga 4: Est.

Vengono indicate le estensioni collegate, ad es. 1,2, ... 8
(viene visualizzato soltanto se sono collegate estensioni).

= Riga a pie pagina: Avvio / Arresto

Awvia o arresta il programma. La casella Avvio/Arresto viene
visualizzata soltanto se sul PC & trasferito via download un
file del programma o se quest'ultimo ¢ caricato dalla memo-
ria flash nella memoria programmi.

Il menu principale

File = Riga 1: File

Impostazioni . . .
Info Apre il menu Selezione file.
Indietro

= Riga 2: Impostazioni
Apre il menu Impostazioni.

| § BN Ksl - Riga 3: Info

Apre la scheda Info.

La selezione file
Qui vengono elencati tutti i file di programmi trasferiti tramite

download dal PC al Controller. Da qui & possibile selezionarli,
assegnarvi funzioni di avvio o cancellarli (vedi menu X/Nome
programma).

[ e [ oK | R/ significa: il file si trova nella memoria RAM.

F/ significa: il file si trova nella memoria flash.

Se prima del file & scritto (AL) o (AS) significa che per questo
file & stato attivato o il caricamento automatico (Auto Load) o
|'avvio automatico (Auto Start), ad es. (AS)F/ROB3.

= Svuota memoria programmi

Selezione , Svuota memoria programmi” | confermare con OK.
Il file caricato nella memoria programmi viene rimosso. |

file di programmi contenuti nella memoria flash rimangono
invariati.

Svuota memoria programmi
Indietro
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Funzione: Master
Lingua: Italiano
Bluetooth: On
Ripristina standard:

Indietro

<— doppio clic per
cambio direzione

Firmware: VXXX
Nome: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXX:XX:XX

Indietro

<— doppio clic per
cambio direzione

Awio

Carica

Awvio automatico
Caricamento automatico
Elimina

Indietro

<— doppio clic per
cambio direzione

MANUALE D'ISTRUZIONI

Le impostazioni

= Riga 1: Funzione: Master / estensione

Apre il menu Funzione. In questo menu si definisce se il
Controller deve funzionare come Master* o estensione™.
= Riga 2: Lingua: Deutsch/English/ ...

apre il menu Lingue.

= Riga 3: Bluetooth:

apre il menu Bluetooth.

= Riga 4: Ripristina standard:

ripristina le impostazioni di fabbrica originali.

La finestra Info

= Riga 1: Firmware:

indica il numero di versione del firmware**.

= Riga 2: Nome:

visualizza il nome dell'apparecchio (ad es. ROBO TX 622)
= Riga 3: Bluetooth:

codice di identificazione Bluetooth unico per I'apparecchio
(sistema Bluetooth).

X/Nome programma

= Riga 1: Awio

[l programma selezionato viene avviato.

= Riga 2: Carica

[l programma selezionato viene caricato nella memoria
programmi e puo essere avviato premendo un pulsante

= Riga 3: Avvio automatico

Non appena si inserisce |'alimentazione elettrica del Control-
ler, il programma selezionato si avvia automaticamente.

= Riga 4: Caricamento automatico

Non appena si inserisce |'alimentazione elettrica, il program-
ma selezionato si carica automaticamente nella memoria
programmi e puo essere avviato premendo un pulsante.

= Riga 5: Elimina

Il programma selezionato viene eliminato (prima appare una
domanda di sicurezza).

* Master: il Controller che & impostato come Master riceve comandi di controllo direttamente dal PC e li inoltra alle esten-
sioni. Estensione: il controller che & impostato come estensione riceve comandi di controllo soltanto tramite il Master.
** |l firmware & il software operativo del Controller.
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Master
Estensione 1

Estensione 8
Indietro

<— doppio clic per

English
Deutsch
Frangais
Nederlands
Espafiol

Indietro

<— doppio clic per

Bluetooth: On
Dispositivo visibile: Si
Connessione consentita: S
Dispositivi collegati: 0
Ripristina standard:

Indietro

<— doppio clic per
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La Funzione

Qui viene assegnata al Controller la funzione Master o esten-
sione 1 ... 8. Semplicemente selezionare e confermare con
OK. Per ulteriori informazioni in merito si rimanda al capitolo
.Espansioni”.

Le lingue
Qui si pud cambiare la lingua utilizzata per il display. Sempli-
cemente selezionare e confermare con OK.

Bluetooth

Se si seleziona una delle righe 1-5 e si apre un menu in cui si
possono attivare/disattivare o impostare le relative funzioni.
= Riga 1: Bluetooth:

qui viene attivata o disattivata la funzione Bluetooth.

= Riga 2: Dispositivo visibile:

se la funzione ¢ attivata, altri dispositivi Bluetooth possono
riconoscere il ROBO TX Controller.

= Riga 3: Connessione consentita

Se la funzione & attivata, il ROBO TX Controller consente ad
altri dispositivi di creare con esso una connessione Bluetooth.
= Riga 4: Dispositivi collegati:

indica quanti dispositivi sono collegati al Controller mediante
Bluetooth.

= Riga 5: Ripristina standard:

ripristina le impostazioni di fabbrica originali.
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Accensione

Al primo collegamento del Controller al PC si deve installare il driver dell'interfaccia USB. |

dettagli sono descritti nel manuale ,Software ROBO Pro”.

1. Collegare il cavo USB al PC.

2. Inserire I'alimentatore nella presa di corrente (o collegare I'Accu Pack).

3. Inserire il connettore piccolo dell'alimentatore nel connettore d'ingresso 9V = IN (7) del
Controller (se necessario in dotazione al Controller & contenuto un adattatore).

4. Accendere il Controller con I'interruttore on/off (5).

5. Appare brevemente un messaggio di benvenuto con il numero di versione del firmware.
In seguito si apre la finestra di stato. Questo & il punto di partenza per la navigazione nel
menu del Controller (vedi capitolo ,Menu in dettaglio”).

Selezionare e avviare il programma

1. Prima si deve trasferire un programma via download dal PC sul ROBO TX Controller. Nel
manuale , Software ROBO Pro” & descritto come eseguire il test di connessione e il proce-
dimento dettagliato per il download del programma.

Dopo il download:

2. nell'impostazione base il programma si avvia automaticamente.

3. Perarrestare |'operazione premere il tasto di selezione Sinistra (2).

Ad ogni singolo file si possono abbinare in qualsiasi momento comportamenti di avvio diversi,
qualiad es. avvio automatico o caricamento automatico. Ci¢ & possibile dal menu X/Nome
programma:

Menu | Impostazioni | File | R/nome programma o F/nome programma | ...

Per informazioni dettagliate in merito alle relative funzioni si rimanda al capitolo ,Menu in
dettaglio”.

Spegnimento
Portare I'interruttore on/off (5) in posizione OFF (e staccare I'alimentatore dalla presa di corrente).

Espansioni
Mediante connessioni speciali si possono collegare ulteriori ROBO TX Controller o una camera.
Altri ROBO TX Controller
Con altri Controller viene aumentato il numero degli ingressi e delle uscite. Essi si collegano
mediante i connettori speciali EXT 1 ed EXT 2.
1. L'alimentazione elettrica si realizza mediante I'alimentatore o I'Accu Pack.
2. Assegnare al nuovo Controller la funzione estensione 1, 2, ... 0 8:
Menu | Impostazioni | Funzione | Estensione 1, 2, ... 0 8 | OK
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3. Collegare i Controller tra di loro usando il cavo piatto in dotazione. Non importa quale
connettore si utilizza (EXT 1 0 EXT 2).
4. Nell'ultima riga della finestra di stato del Controller viene visualizzata la nuova estensione.

Sensore della camera
E in preparazione al momento della stampa.

Interfaccia I’C
Questa interfaccia standard & prevista per espansioni future, ad es. per sensori speciali.

Connessioni Bluetooth

Connessione Bluetooth tra il ROBO TX Controller e il PC

La connessione Bluetooth sostituisce il cavo di connessione USB con una connessione via
radio senza fili. In tal modo il ROBO TX Controller puo intervenire nella modalita Online, cioe
il programma viene eseguito sul PC ed ha luogo uno scambio dati continuo tra il PC e il ROBO
TX Controller. Mediante la connessione Bluetooth si possono caricare anche programmi sul
Controller, che vengono poi elaborati indipendentemente dal PC.

Condizioni preliminari:
PC Bluetooth compatibile o stick Bluetooth-USB disponibile in commercio, con chip Bluetooth
Windows compatibile. Windows XP con Service Pack 2 o Windows Vista.

fischertechnik pubblica un elenco con gli stick Bluetooth-USB testati con successo, funzionanti
senza problemi con il ROBO TX Controller. Sul mercato arrivano continuamente nuovi stick,
mentre altri stick non sono pit disponibili. Per ricevere sempre informazioni aggiornate, si pud
richiamare questo servizio dal nostro sito Web

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
Qui potete trovare anche una descrizione dettagliata su come installare in Windows la connes-

sione Bluetooth tra il PC e il ROBO TX Controller.

Per gli esperti di Bluetooth che non necessitano ulteriori istruzioni:
il ROBO TX Controller utilizza come chiave principale la sequenza numerica 1234.

Indicazioni sul raggio di azione:

il raggio di azione ¢ di circa 10m e dipende dalla qualita degli stick Bluetooth-USB nonché dalle
condizioni ambientali (disturbi causati da altri dispositivi, ostacoli nel locale).
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Connessione Bluetooth tra i diversi ROBO TX Controller

Nella modalita download, un ROBO TX Controller pud scambiare dati con max. altri 7 ROBO TX
Controller. In questo caso ogni dispositivo pud creare una connessione Bluetooth con ciascun
altro partecipante e quindi inviare e ricevere dati.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

\/
ROBO TX - ROBO TX
Controller Controller

In ROBO Pro sono previsti elementi speciali per I'attivazione e la disattivazione di connessioni e
per inviare e ricevere messaggi.

Per ulteriori informazioni su questo modo operativo si rimanda alla guida online del software
ROBO Pro (versione 2.0 o superiore).

Connessione Bluetooth tra il ROBO TX Controller e altri dispositivi (ad es. cellulare)
Fondamentalmente il ROBO TX Controller pud comunicare anche con altri dispositivi Bluetooth
quali ad es. cellulari adeguati. A tale scopo sul relativo dispositivo deve essere presente uno
speciale software di comunicazione personalizzato per il ROBO TX Controller. Poiché anche

in questo campo si prevedono continue modifiche, si possono richiamare anche informazioni
aggiornate e i relativi link in:

www.fischertechnik.de — Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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Anomalie
Disturbi elettromagnetici

MANUALE D'ISTRUZIONI

Se il Controller viene disturbato da influssi elettromagnetici esterni, al termine del disturbo si
puo continuare a utilizzarlo senza problemi. Eventualmente si deve interrompere brevemente
I'alimentazione elettrica e riavviare il Controller.

Messaggi di errore (dal Controller o dal software ROBO Pro)

Anomalia

Causa

Eliminazione

Errore versione programma

Si & tentato di caricare o avviare
un programma ROBO Pro di una
versione firmware vecchia e
quindi non piti compatibile.

Caricare sul ROBO TX Controller
il programma con |'ultima versio-
ne ROBO Pro.

Errore programma 1

Messaggio di errore ROBO Pro:
il numero di processi nel pro-
gramma ROBO Pro & superiore al
numero max. consentito.

Nella cartella ,Caratteristiche”
del programma ROBO Pro
aumentare il ,Numero min. di
processi”.

Errore programma 2

Messaggio di errore ROBO Pro:
La memoria minima per ogni
processo & troppo piccola.

a) Nella cartella , Caratteristi-
che” del programma ROBO Pro
aumentare la ,Memoria min.
per processo (download)”.

b) Una variabile o un sotto-
programma si richiama
continuamente da solo (ricor-
sione) e provoca |'overflow
della memoria. Modificare il
programma in modo che non si
verifichi pit la ricorsione.

Impossibile aprire il file del
programma

Non e possibile aprire il file
del programma perché ¢ stato
cancellato dalla memoria flash.

Caricare il file del programma sul
ROBO TX Controller.

Errore di lettura file del pro-
gramma

Non ¢ possibile leggere il file
del programma perché e troppo
grande e non entra nella memo-
ria programmi.

Riprogrammare il file del
programma in modo che occupi
meno spazio di memoria.
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Dati tecnici

Dimensioni e peso

90x90x15mm (IxIxa)

90g

Memoria e processore

8 MB RAM, 2 MB Flash

Processore ARM 9 da 32 bit (200 MHz); programmabile con il software ROBO Pro o C-Compiler
(non compreso)

Alimentatore (non compreso)

mediante Accu Set (8,4V 1500 mAh) o

Power Set (3V / 1000 mA)

Interfacce

USB 2.0 (compatibile con 1.1), max. 12 Mbit, mini-porta USB
Interfaccia radio Bluetooth (2,4 GHz/raggio di azione circa 10m)
2x connessioni di espansione: RS 485; I2C (solo EXT 2)

Assegnazione PIN EXT 1:
6|5 6: non collegato 5:non collegato
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:non collegato 1:GND
Assegnazione PIN EXT 2:
6|5 6: 1°C Clock 5: 1°C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2:5V DC Out 1:GND

Ingressi e uscite di segnale

8 ingressi universali: digitale, analogico 0—9V DC, analogico 0—5kQ

4 ingressi di conteggio rapidi: digitali, frequenza fino a 1kHz

4 uscite motore 9 V/250 mA: velocita regolabile senza soluzione di continuita, protezione da
cortocircuito, in alternativa 8 uscite singole

Display

128x64 pixel, monocromatico
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Smaltimento corretto

Indicazioni per la tutela ambientale:

| componenti elettrici ed elettronici di questa scatola di montaggio (ad es. motori,
lampadine, sensori) non vanno smaltiti tra i rifiuti domestici. Alla fine della loro durata
di utilizzo devono essere consegnati a un centro di raccolta adibito al riciclaggio di
apparecchi elettrici ed elettronici.

Cio viene indicato dal simbolo che si trova sul prodotto, sull'imballo o sul manuale
d'istruzioni.

Garanzia

La fischertechnik GmbH garantisce per I'assenza di difetti nel Controller in conformita
allo stato attuale della tecnica. Eventuali modifiche costruttive o esecutive da noi
effettuate e non pregiudicanti né la capacita di funzionamento né il valore dell'appa-
recchio non danno diritto a reclami.

Le mancanze evidenti devono essere comunicate per iscritto entro due settimane
dalla consegna, altrimenti si perde il diritto a qualsiasi rivendicazione in garanzia per
mancanze evidenti.

Per difetti trascurabili del Controller si esclude qualsiasi rivendicazione in garanzia.
Negli altri casi il cliente pud chiedere soltanto il successivo adempimento, vale a dire
la riparazione o fornitura del ricambio. Il cliente & autorizzato a scegliere se recede-
re dal contratto o richiedere la riduzione del prezzo di acquisto, in caso di mancato
adempimento successivo, in particolare se non dovessimo farcela in un periodo di
tempo adeguato, nel caso venga da noi rifiutato o ritardato colposamente. Il termine
di garanzia & di 24 mesi dalla consegna. Non rispondiamo per vizi del Controller che si
presentano a seguito di impiego inappropriato, usura naturale, trattamento scorret-
to 0 negligente, e tanto meno per le conseguenze di modifiche effettuate in modo
inappropriato o senza il nostro consenso o riparazioni eseguite dal cliente o da terzi. La
garanzia si basa sul diritto tedesco.

Responsabilita

Si esclude qualsiasi responsabilita della fischertechnik GmbH per danni risultanti da un
impiego non appropriato del Controller.
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OnucaHue K pUCyHKy Ha cTp. 3

1. Pa3bém USB 8. EXT 2, nogkmnioyeHue paclumpeHni
2. KHonka BbiGopa, neBas 9. Bbixoabl M1-M4 nnn 01-08

3. 9V=IN, noakntouenune Accu Pack 10. BbicTpble cuéTHble Bxogbl C1-C4
4. OkpaH 11. 9 V= 0OUT, BbIx0Z HanpsiXeHus

5. Belkntoyatens npubopa 12. Tlopkntoyermre kamepbl

6.  Khonka Bbibopa, npaBast 13.  YHuBepcanbHble Bxogbl 11-18

7. 9V=IN, rHe3no DC ansa noaxnto4eHus 6noka 14. EXT 1, nogkntoyeHmre paclumpenuit

MUTaHUS OT CETY (+ BHYTPY)
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MHcTPpykuna no akcnnyATAUMM ROBO TX CONTROLLER

ROBO TX Controller

Hightech pur Bctasne B komnakTHbIn kopnyc ROBO TX Controller. 3ta cuctema ynpasnexus

No3BONSIET 3arpyxaTb NPOrpaMMbl, KOTOPbIE YNPABSIOT ABUrATENSAMM, NAMNAMM U Aaxe

po6otamu fischertechnik — n aTo elue He BCé:

+ Pa3bém USB v BcTpoeHHbIit nopT Bluetooth cosgaloT yaobHyio 1 GbICTpyto CBA3b Mexay
KoMnbtoTepoM 1 mogensto fischertechnik.

+ bonbluas onepatueHas namsTb 1 gononHuTensHas gnaw-namsate ROBO TX Controller
O[IHOBPEMEHHO XPaHAT MHOMOYUCTEHHbIE NPOrPaMMbl.

+ C nomoLLblo KOHTpONnepa MoXHO ynpasnaTb Bcemun mogensmu psga COMPUTING.

+ Kpome ToOro, KOHTPONNEP MOXET yCTaHaBNMBaTL CBsA3b C Apyrimm Bluetooth-ycTpoiicTeamu
WK MaKCUMYM C BOCEMbIO Apyrumu koHTpornepamu ROBO TX.

+ Matb nasos fischertechnik n HeGonbLUMe pa3Mepbl NO3BONSOT KOMNAKTHO BCTPanBaTh
ROBO TX Controller B cuctembl n mogenu fischertechnik.

MpumeHeHne NO Ha3HaYeHMIO
KoHTponnep gomkeH NpUMeHSTLCS TONbKo Anst paboTbl ¢ Moagensmu fischertechnik u ans
yNpaBneHus UMu.

MpaBuna 6e3onacHocTu

* PerynspHo npoBepsiiTe Hann4ne NoBpexaeHNin 3apsaHOTo YCTPOCTBa.

+ TMoBpexaéHHbINA 3apsiaHbIA NPMBOP HENb3s UCMONb30BATh A0 BOCCTAHOBIEHMUS MONHOCTLH
WCMPaBHOTO COCTOSHUS.

* He BcTaBnaTe npoBoaa B po3eTky!

+ Hesapshkaemble batapeitki Henb3s 3apsixaTh!

+ 3apsaeMble 6aTapeiiki BbIHbTE NEPES 3apsakor U3 otceka ans bartapeex!

+ 3apskaeMble 6aTapeiiki 3apsixaiiTe TONbKO NOA NPUCMOTPOM B3pocTbIX!

+ [pu ycTaHoBke GaTapeek yuuTbIBaATE UX MONSAPHOCTL!

* Henb3s 3ambikaTb Mexay cobol CoeMHUTENbHbIE KNEMMbI!

+ ROBO TX Controller porkeH paboTaTb TOMbKO OT UCTOYHNKOB nuTaHus fischertechnik, Takux
kak, Hanpumep, Accu Pack 35537!

+ TMpu nogkntodeHunn Accu Packs k koHTponnepy cobnoganTe cnegytolee:
MonoxutensHbIi nonioc ,9 V= IN“ coeguHuTe ¢ nonoxuTtensHbIM nontocom (+) Accu Packs!
OtpuuatensHblit nontoc ,9 V= IN“ coeannuTe ¢ oTpuuaTensHsIM nontocom (—) Accu Packs!

+ MakcumansHas paboyas Temneparypa coctaensiet 40 °C!
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MHcTPpykuna no akcnnyYATAUMM ROBO TX CONTROLLER

310 MoxHO noaknioyate K ROBO TX Controller
MoxHO NOAKNIOYMTL CNEAYIOLLME YCTPONCTBA W YNpaBnsTb uMW. Kpome Toro,
KOHTpOMnep MOXeT BbiTb paclumMpeH AONOMHUTENbHBIMK YCTPOACTBAMM:

WcnonHutenbHble anemenTbl (¢ 9 B, 250 mA)
nekTpoasuraTenu

Namnbl

3ymmepsl

OnekTpoMarHuTl A
OneKkTpoMarHuTHble KnanaHbl (13 Habopos NHEBMATMKM) %

Oatumkm (uudposble 5 kQ, undpossle 10 B; aHanorosble 0-5 kQ,
aHanorosble 0—10 B) :'i?':
KHonku

MarHuTHble faTumkm (repkoHbI)

CseToBble AaTuMKK (POTOTPAH3NCTOPLI, POTOCONPOTUBNEHUS)
TennoBble 4aTyuKu (TEPMOPE3NCTOPbI) %
YnbTpassykoBble AaTumki (Tonbko Bepeust TX apT. Ne. 133009 ¢
TPEXNPOBOAHLIM NOAKHOYEHNEM)

[atuuku UBeTa

VIHdbpakpacHble JaTunKy (LaT4nKK CRIEXEHNS)

MoTeHLMOMETPHI

OneKTPOMArHuTHbIE 3HKOAEPbI

ROBO TX Controller
Yepes LTekep pacLUMpeHnsi MOXHO MOLCOEAMHUTL 0 8 AOMOMHUTENBHBIX
KOHTPOIIEPOB.

[laTymk kamepbl
Hackonbko goctyneH

[nctaHuMOHHas cBA3b
Yepes Bluetooth moxHO ycTaHOBUTS CBA3b C Apyrimm Bluetooth-ycTpoiicTBamu,
Takumu kak apyrne ROBO TX Controller, mobunbHbIi TenedoH.
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MHcTtPpykunsa no akcnnyYyATAUuMn ROBO TX CONTROLLER

[nga 4Yero HYXHbI pa3bEéMbl, WITEKEPbLI, KHOMKK U BbIKMOYaTENn?
CM. pucyHoK Ha cTp. 3

1

10

fischertechnik=

Pa3bém USB 2.0 (cosmectum ¢ 1.1):

YcTaHaBnmBaeT cBs3b ¢ komnblotepoM. Mposoa USB npunaraetcs.

KHonka BbiGopa, neBas

OTolt KHOMKOI OCYLLECTBASETCS yNpaBleHne MeHto Ha akpaHe. bonee nogpobHo cm. B
rnase "MeHto".

9 V=N, nogkntoueHune Accu Pack

370 NoakntoYeHe No3BoNsET co3aatb MoOUNLHOE anekTponuTaHmue Yepes Accu Pack
fischertechnik (He BXxo4WT B KOMNIEKT NOCTABKM), Kak anbTepHaTMBY CETEBOMY Groky
NUTaHMS.

OkpaH

Ha akpaHe noka3aHo COCTOsHWE KOHTPONNEePa, Kakue Nporpammbl 3arpyeHbl 1 rae

Bbl HAX0AUTECH B MeHI0. OH N03BONseT BbIOMpaTh, aKTUBMPOBATL W AeaKTUBUPOBATb
(OYHKLMKM 1 NporpaMMbl. Bo BpeMsi BbINOAHEHNs NporpaMMbl MOTyT BbiTb Moka3aHbl
3Ha4YeHMs NePEMEHHBIX UMK 3HAYEHWsH aHaNOroBbIX AaTuKKoB. MonesHblin 0630p MeHto
npuBeaéH B rnase "HacTtpoika (MeHto)".

Boikntoyatens npuéopa

BkntoyaeT v BblIkioyaeT nogady 3neKTponuTaHus K KOHTpomnepy.

Knonka Bbi6opa, npaBas

OToit KHOMKOI OCYLLECTBASETCS yNpaBleHne MeHto Ha akpaHe. bonee nogpobHo cm. B
rnase "MeHio".

9V=IN, rHe3go DC

3peck nogkmniovaetcs ceTeBoit 6nok nutanus Power Set/Energy Set (He BxoguT B
KOMMreKT nocTasku). HeobxoauMblit nepexoaHnK NpunaraeTcs K KOHTpomnnepy.

EXT 2, nogknioyeHne paclumpeHun

3necb MoxHo noacoeauHuTb apyre ROBO TX Controller u, Takum 06pasom, yBenmumuTs
KONM4YeCTBO BXOZO0B U BbIx0Ao0B. Kpome Toro, 3neck umeetcs pasbém I2C ans Gyayimx
pacLUMpeHni.

Bbixoabl M1-M4 unu 01-08

K aTum BbIXoAaM MOXHO NOAKMIOUMT 4 anekTpogsuraTens. Takke MOXHO NOAKMUUT 8
namn U1 aNeKTPOMarH1ToB, y KOTOPbIX BTOPOW NOMIOC CoeanHseTcs Ha Maccey (L).
Bxogbl C1-C4

BhICTpble CYETHbIE BXOAbI, MPUHUMAIOT CHETHBIE MMNYNbCbI A0 1 Ky (1000 umnynscos B
CcekyHay), Hanpumep, oT fBuratens aHkogepa u3 Habopa ROBO TX Training Lab. Takxke
MCNONb3YITCA Kak LGpoBbIe BXOAbI, HAaNPUMEP, ANst KHOMOK.



MHcTtPpykuma no akcnnyATAuun ROBO TX CONTROLLER

11 9VOut
Ortctopa nogaétcs paboyee HanpspkeHre 9 V= Ha [JaTumMku UBETA, CIEXEHNS 3a
TPaAEKTOpHeN ABWKEHWS, YNbTPa3BYKOBbIE AATUNKM, 3NEKTPOMArHUTHbIE 3HKOLEPb! W Ap.
12 MopknioyeHne CAMERA
MopaknoueHne mogyns kamepsl (B HACTOSLLEE BPEMS HAXOANTCA B paspaboTke).
13 YHuBepcanbHbie Bxogb! 11-18
3paech nocTynatoT BCe BXoAHble curHansl. Yepes nporpammy ROBO Pro oxm
HacTpavBaloTCa Ans:
* UMPOBLIX AATYMKOB (KHOMOK, rEpKOHOB, (DOTOTPAH3NCTOPOB) — LindpoBble 5 kQ
* MH(paKpacHbIX AaTYMKOB CNIEXEHUS 3@ TpaekTopuei aBmkeHns — Ludposble 10 B
* aHanorosbIx gatunkoB 0-5 kQ (TepmopesncTops!, OTOCONPOTUBNEHNS,
MOTEHLMOMETPbI)
* aHanorosbIx gatunkoB 0-10 B (aatunku LBeTa), MHAMKALMS 3HaYeHUs B MB
(MunnmuBonbTax)
* YNbTPa3BYKOBbIX JATYNKOB PACCTOSHWI (TONBKO Ans Bepcun TX ¢ TPEXMPOBOAHBIM
NOAKNIOYEHNEM)
14 EXT 1, nogkntoyeHune paciumpeHuin
Kak n k EXT 2, 3gecb moxHo nogcoeannuts apyrne ROBO TX Controller u, Takum
00pa3oM, yBenn4nTb KONMYECTBO BXOAOB U BbIXOL0B.

YcTaHoBKa nporpaMmbl
Mporpamma anst ROBO TX Controller:
ROBO Pro, Bepcus 2.0 unu BblLLE.

B pykoBoacTse k nporpamme ROBO Pro nogpo6Ho onncaHo cnegytoluee:
* YcraHoBka nporpammbl ROBO Pro Ha komnbloTep
* YcraHoBka aparsepa USB ans ROBO TX Controller nog onepauuoHHyto cuctemy Windows
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MHcTPpykuna no akcnnyATAUMM ROBO TX CONTROLLER

Hactpoiika (meH10)

00630p MeHI0
ROBO TX

-> Local

-> [Iporpamma He 3arpyxeHa

-> Master

®aiin

Hacrpoliku

MHdo

Hasan

<— Haxatb apaxgap! ans

. .cMeHm anpasnew Eg

XapaktepucTuka: Master TMporpammHoe obecrieverie; V xxx

A3bik: Pycckuit HasgaHue: ROBO TX
OumCTUTL NMPOrPaMMHYI0 NaMsITb Bluetooth: Bkn Bluetooth:  XX:XX:XX:XX:XX:XX
Hasan C6poc k cTaHAapTHbIM Hasan

3HaYeHNsM:

<- HaxaTb asaxab! Ans Hasa/:(

CMeHbl HarpaBrieHust

< Haxatb paxabl Ans

. .cmenm HanpasneHus n“

<— Haxarb fgawael anst
(CMeHbI HanpaBreHwst

I

Crapt Master English Bluetooth: Bkn
3arpyska Extension 1 Deutsch [MpuBop BuanM: [a
AgsTocTapT Francais CBA3b paspeLleHa: [a
AgTO3arpyska Nederlands lMoacoenvHéRHbIe yeTpoiicTaa: 0
Ypanutb Extension 8 C6pOC K CTaHAAPTHBIM 3HAYEHUAM:
Hasaq <~ Haxatb gsaab! Ans Haaa,q <— Haxatb fsaxapl Ansa Haaa/:l

<— Haxartb asaxabl Ans

fischertechnik=

<— Haxarb aBaxabl Ans
. ICMGHM Hanpaenexus E“ . .CMeHb\ HanpasneHua n“ . .CMeHh\ HanpasneHus ng ' .CMEHBI HanpasneHns E“
Bluetooth TMpubop BUAUM CBsi3b pa3spelleHa [NoacoeanHEHHbIe YCTPOUCTBA
Bkn [a Ja Ypanuts Bce
Bbikn Het Her Hasag
Hasap Hasan Hasag
<— Haxatb asaxabl Ans <- Haxatb aBaXabl Ans <— Haxatb Asaxapl Ans <— Haxatb aBaxasl ans
. .CMEHM HanpasneHus n“ . .CMEHbI HanpasneHns E“ . .CMSHM HanpasneHus n“ . .CMEHM HanpasneHus n“




MHcTtPpykuna no akcnnYATAUMM ROBO TX CONTROLLER

MeHto nogpoGHo

@@

ROBO TX

->Local
-> [porpamMma He 3arpyxeHa
-> Master

*

HaBurauus kHonkamu Bbib6opa:

+ [pu HaxaTM NeBOW KHOMKK pamka BbiBopa nepexoaut
Ha criegytoLLyto cTpoky. Mpu 4BOIHOM HaxaTuu pamka
MEHSeT HanpaeneHue fBKeHns. B okHe cocTosHms
neBas kKHoMka BbIbopa BLINOMHSET (yHKLMIO cTapT/cTon.

+ Haxatue Ha npaByIo KHOMKy NOATBEPXAAET CAeNaHHbIA
npexge Bblbop. Mpu aTom NponcxoanT Nepexoa B
crnepyioLLee MEHIo Ui akTUBMPYIOTCS/AeaKTUBMPYIOTCS
onpefenéHHble hyHKLWKM. B OKHe COCTOSIHWS Npu HaxaTum
npaBoli KHOMKW BbiGOpa BCErga NPOUCXOANT NepPexos B
rMaBHOE MEHIO.

+ Bobibop "Ha3apn" Bcerga BeféT k BO3BpaTY B NPeblayllee
MEHIO.

CHavana HyHO 0aVH pa3 3aaTb A3bIK. B ncxogHom

COCTOSIHUW YCTaHOBMEH aHTMMIACKMIA.

Bribepute s3bik B Menu | Settings | Language | v HaxmuTe

OK.

MpumevaHue: 3Hak ,/* pasgensieT TeKCThbl, KOTOPbIE Kak

BapWaHT MOrYT NOSIBNATLCS B OAHOM CTPOKE.

OKHO cocToAHUA

= Crpoka 1: Local / Online

Local: HeT obmeHa AaHHbIMM ¢ KomnbtoTepoM (y Master*)

UNW HeT coeamHenus ¢ Master (y Extension®).

Online: Master* o6meH1BaeTCs JaHHbIMM C KOMMbIOTEPOM

unu Extension* csasaH ¢ Master*.

= Crpoka 2: [Mporpamma He 3arpyxeHa / 3arpyxeHa: ums
npoepammb! | BbIMONHAETCS: UMS npozpaMmb!

Moka3sbiBaeT, 3arpyxeHa i NporpaMma, 1 ecnu 3arpyxeHa,

TO B KAKOM COCTOSIHUW OHa HaXOAMUTCS.

= Crpoka 3: Master* / Extension* 1-8

Moka3biBaeT, Ans kakux GyHKLMIA 3a4aH KOHTPONNep, Kak

Master* unu kak Extension*. MameHeHUsi BO3MOXHbI B MEHIO

"XapakTepuctika".

Master: koHTponnep, KOTopbIA 3aAaH kak rmaBHbii (Master). OH nonyyaeT koMaHAb! yNpaBneHst HEMOCPeACTBEHHO

OT KOMMblOTEPA 1 NepenaéT ux fanblue Ha paclumperns (Extension). Extension: koHTponnep, KOTopbIit 3aaaH kak
pacwumpeHue (Extension). OH nonyyaeT koMaHzbl ynpaBneHus Tonbko yepe3 Master.
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MHcTtPpykuna no akcnnyYATAUMM ROBO TX CONTROLLER

daiin
Hacrpoiiku
WHo
Hasag

<— Haxatb Baxab! Ans
CMeHbI HanpaBreHus

daiin

OuMCTMTb NPOrPaMMHYI0 NaMATL
Hasap

<— Haxatb gBaxab! Ans
CMeHbI HanpaBrieHus

fischertechnik=

= Crpoka 4: Ext.

MokasbiBaeT, kakue paclumperns (Extensions) nogkmoyeHs!,
Hanpumep,1, 2, ... 8 (NosBNSETCA, TOMBKO €CNN PaCLLIMPEHNs
MOAKIMHYEHbI).

= HwxHsia ctpoka: Ctapt / Cton

3anyckaet unu octaHaBnuBaeT nporpammy. Mone "crapt/
cTon" NoKa3aHo TOMbKO B TOM Cyyae, ecrnv amn
nporpammbl 661 nepenaH yepe3 Download ¢ komnbloTepa
Ha KOHTPOINep U 13 naLw-namsTv B NPOrpaMMHYHo
namsiTb.

naBHoe MeHI0

= Crpoka 1: ®aiin

Mepexop k MeHto "Bbibop darina”
= Crpoka 2: Hactpoiku
Mepexop k MeHto "HacTpoiiku".

= Crpoka 3: VHdo

Mepexog k nokasy nHeopmaLmm.

Bbi6op daiina

Ecnu caiinbl nporpammbl 6binn nepegaHsl yepea Download
C KOMMbKOTEPA Ha KOHTPONNep, TO 34€eCh NPUBELEH MX
cnucok. Torga ux MOXHO BbIBpaTh, 3arpysnTb PYHKLNAMA
"Crapt" unu yganutb (CM. MeHIo X/ums npozpammb).

R/ 03HayaeT, 4To haiin HaxoaUTCS B ONEpaTUBHOI NamMATH.
F/ o3Hayaet, 4to haiin HaxoanTCs BO (PraLL-NAMSATL.

Ecnu nepep caitnom ctout (AL), unn (AS) To ans atoro
(baiina aKTMBMPOBaHa aBTO3arpyska v aBTocTapT,
Hanpuwmep, (AS)F/ROB3.

= OYnUCTUTb NPOrPAMMHYHO NamsTh

Bei6op "OuncTutb nporpamMmHyt0 namsTs" | NoATBEPAUTD
Haxatvem OK.

®aiinbl, 3arpyeHHbIe B NPOrpaMMHyIo NamsTb, OTTyAa
yganstotcs. ®aiinbl nporpammbl BO (hiaLL-NamsTi
OCTaI0TCS.



MHcTtPpykuna no akcnnYATAUMM ROBO TX CONTROLLER

Hactpoitku
XapakTepucTuka: Master
A3bIk: Pycckuit

Bluetooth: Bkn
CBpoc k CTaHgapTHBIM 3HAYEHUSM:
Hasan

<— HaxaTb gBaxa! Ans
CMEHbI HanpaBrieHus

WHdbo
TMporpammHoe obecrieyeHne: Vxxx
HassaHve: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XX:XX:XX:XX:XX
Hasap

<— HaxaTb gBaxa Ans
CMeHbI HanpaBrieHus

Crapt
3arpyska
AsToCTapT
ABTO3arpyska
Ynanuts
Hasap

<— HaxaTb gBaxa! Ans
CMeHbI HanpaBreHus

*

Hactponku

= Crpoka 1: Xapaktepuctuka: Master / Extension

Mepexop k MeHHo "XapakTtepuctuka". Tam 3agaétes, LOMmKeH
nm koHTponnep pabotath kak Master* unu kak Extension®.

= Crpoka 2: A3bik: Deutsch / English / Pycckuit / ...
Mepexop k MeHHo "A3bIk"

= Crpoka 3: Bluetooth:

Mepexop k MeHio "Bluetooth”

= Crpoka 4: COpoc Kk CTaHOapTHbIM 3HaYEHUSM:
BocctaHaBnmBaeT nepBoHavanbHble 3aBOACKME YCTAHOBKY.

OkHO nHopmaLmm

= Crpoka 1: MporpammHoe obecneyeHve:

Moka3sbiBaeT HOMEp BEPCUM BCTPOEHHOTO NPOrpamMMHOr0
obecneyenns™.

= Crpoka 2: HassaHwe:

MokasaHo Ha3BaHwe npubopa (Hanpumep, ROBO TX 622)

= Crpoka 3: Bluetooth:

OpHosHauHbI naeHTUdMKaLmorHbI Bluetooth-koa npubopa
(Bluetooth-ctanpapr).

X/vma nporpammbl

= Crpoka 1: Ctapt

BbibpaHHas nporpamMma 3anyckaetcs.

= Crpoka 2: 3arpyska

BbibpaHHas nporpamMma sarpyxaetcs B nporpamMMHyto
NamaTb 1 MOXET BbITb 3anyLLeHa HaXaTueM Ha KHOMKY.
= Crpoka 3: ABTOCTapT

Mpu BKNIOYEHUM SNEKTPONUTAHUS KOHTPONNepa
aBTOMAaTMYECKN 3anyckaeTcs BblbpaHHas nporpamma.

= Crpoka 4: AsTo3arpyska

Mpw BKIKOYEHUN 3NEKTPONUTaHMS BblbpaHHas nporpaMma
ABTOMATMYECKM 3arpyXXaeTcsl B NPOrpaMMHYH0 NamsiTh 1
MOXeT ObITb 3anyLLeHa HaxaTUeM KHOMKM.

Master: koHTponnep, koTopbii 3aaH kak rnasHblit (Master). OH nony4aeT KoMaHzb! ynpaBneHnst HENOCPEACTBEHHO

OT KOMMbIOTEPA W NepesaéT ux Janblue Ha paclumpeHuns (Extension). Extension: KoHTponnep, koTopblil 3aaaH kak
pacLumpeHue (Extension). OH nonyyaeT koMaHzbl ynpaBneHusi Torbko Yepes Master.
** BcTpoeHHOe nporpamMMHoe obecrnieyeHie - 3To CUCTEMHOE NporpamMMHoe obecrnieyerie KoHTponnepa
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MHcTtPpykuna no akcnnyYATAUMM ROBO TX CONTROLLER

XapakTepucTuka

Master
Extension 1

Extension 8
Hasap

<— Haxatb gBaxa! Ans
CMeHbI HanpaBrieHus

English
Deutsch
Frangais
Nederlands

<— Haxatb Baxab! Ans
CMeHbI HanpaBreHus

Bluetooth: Bkn
Mpubop Buanm: Ja
CBs3b paspeLueHa: Ja

MoacoeanHérHbIe yeTpoiicTea: 0
C6poc k CTaHAAPTHBIM 3HAYEHNSAM:

Hasag

<— Haxatb gBaxab! Ans
CMeHbI HanpaBrieHus
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= Crpoka 5: Ypanutb
BbibpaHHas nporpamMma yaanseTcs (Ho npexae
notpebyeTcs ellie pa3 NOATBEPANTL yAANeHe).

XapakTepucTuka

3[ech KOHTPONNepy NPUCBAMBAETCS Ero XapakTepucTMka
kak Master unu kak Extension 1 ... 8. MpocTo BhiGepuTe 1
noateepaute, Haxae OK. Bonee nogpobHo no aToi Teme
CM. B rnaBe "Paclunpenns”.

A3bIk
3aecb MOXHO U3MEHUTb A3bIK TEKCTOB, BbIBOANMBIX Ha
3kpaH. MpocTo BbibepuTe 1 noaTeepante, Haxas OK.

Bluetooth

IMpw BbIOOPE 0AHOI 13 CTPOK 1-5 OTKPLIBAETCS MEHIO, B
KOTOPOM MOXHO BKITIO4aTL/BbIKMIOYATb UMW NEPEKIHYaTh
COOTBETCTBYHOLLME (DYHKLMM.

= Crpoka 1: Bluetooth:

Bkntouerne / Boiknioyerue GyHkumm Bluetooth.

= Crpoka 2: Mpubop Bugnm:

Ecnv a1a dyHKUMS BKOYeHa, To apyrve Blutooth-npubopbl
moryT pacnosHasatb ROBO TX Controller.

= Crpoka 3: CBsa3b pa3speLueHa

Ecnu ata dyHkuws BknoyeHa, To ROBO TX Controller
paspeLLaeT ApyruM YCTPOACTBAM YCTAHOBUTb C HUM
Bluetooth-coeauHeHne.

= Crpoka 4: MoacoeanHéHHbIE yCTpoNiCTBa:

Moka3sbiBaeT, CKOMBKO YCTPOCTB CBA3AHO C KOHTPONNEPOM
yepe3 Bluetooth.

= Crpoka 5: COpoc k CTaHmapTHbIM 3HaYEHUSM:
BoccranaBnuaeT nepBoHavanbHble 3aBOACKME YCTAHOBKM.
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Bkntoyenue

Mpu NepBOM NOAKMIOYEHUN KOHTPOMNEPA K KOMMbBIOTEPY HYXHO YCTAHOBUTb Ha KOMMbIOTEP

Apavisep USB. Mogpo6HocTu npueeaeHbl B pykosoacTee ,ROBO Pro Software”.

1. CoeguHute nposog USB ¢ komnbtoTepoM.

2. BcrasbTe ceTeBolt 6ok nuTaHus B po3eTky (unn nogkntouute Accu Pack).

3. BcraBbTe ManeHbkuii LWTekep ceTeBoro 6roka B rHe3no Bxopa (7) 9V = IN koHTponnepa
(Mpu HeOBXOAMMOCTY UCMONb3YIATE NEPEXOLHMK, NPUNAraeMbli K KOHTPONMEPY).

4. BkniounTe KOHTpONnep BbiknoyaTenem (5).

5. CHayana Ha kopoTkoe Bpems OyfeT Noka3aHO NPUBETCTBUE 1 BEPCUS MPOrPaMMHOTO
obecneyenms. 3aTem NOSIBUTCS OKHO COCTOSHUSA. JTO MCXOZHAS TOUKA HABUraLmmn B MEHIO
KoHTpornepa (cM. rasy ,MeHio nogpo6Ho*).

Bb16op 1 3anyck nporpamMmbl

1. CHavana Hapo nepepatb nporpammy Yepes Download ¢ komnstoTepa 8 ROBO TX
Controller. TecT coeanHeHNs 1 TOUHbI NOPSAOK AENCTBUIN NPY 3arpy3ke NporpamMMbl
npueenéH B pykosoactee ,ROBO Pro Software®.

Mocne 3arpy3ku:

2. B ucxogHoi HacTpoike nporpamMma 3anyckaeTcs aBToMaTYECKM.

3. OcraHoBKa BbINOMHEHWS NPOrPaMMbl OCYLLECTBISETCS HaXaTeM NEBON KHOMKK BbiBopa (2).

3meHeHus nopsizika 3anycka MoryT ObiTb OTAENBHO 3aAaHbl ANs Kaxaoro aitna nporpaMmbl,
KaK HanpuMmep, aBTOCTapT UMK aBTo3arpyska. 3T0 BO3MOXHO B MeHI0 "X/UMs nporpammb”:
Metto | Hactpoitku | ®aiin | Rims nporpammel unu F/ums nporpammb! | ...

MoapoGHocTH npuBeaeHs! B rnaee "MeHio noapoBHo".

BuikntoyeHue
YcraHosuTe Bbiknoyatens (5) B nonoxexne OFF 1 BblHbTe ceTeBon 610k MUTaHMS M3 PO3ETKN.

PacwupeHus
Yepes cnewpanbHble pasbéMbl MOXHO nogkntoyate apyrne ROBO TX Controller unu kamepy.
Dpyrue ROBO TX Controller
[pyrue KOHTpPONNepsb! YBENNYMBAKOT KOMMYECTBO BXOLOB U BbIX040B. OHW NoakmoYakTes
Yepes cneuuanbHble pasbémbl EXT 1 1 EXT 2.
1. TMopkntounTe anekTponuTaHue Yepes ceTeBoil Brok unm Accu Pack.
2. 3apaliiTe HOBbIN KOHTpONMEP kak paclumpenue (Extension) 1,2, ... 8:
Metto | Hactpoitku | Xapaktepuctuka | Extension 1, 2, ... 8 | OK
3. CoeauHuTE KOHTPOMNEPbI NpUiaraeMbiM NAOCKAM NEHTOYHbIM kabenem. Mpu aTom
6e3pa3nuyHo, kakol ucnonbayetcs pasbém EXT 1 unu EXT 2.
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4. B OKHe COCTOSIHMS KOHTPOMNepa HOBOE paciuMpeHue GyaeT nokasaHo B NocneaHe
CTPOKE.

[aTymk kamepbl
B HacTosiLLee Bpems HaxoauTcs B paspaboTke.

Pasbém I2C
OTOT CTaHAAPTHLIN pasbéM npeaHasHaueH ans GyayLinx pacluMpeHuil, Hanpumep,ans
cneuuanbHbIX AaTYNKOB.

Bluetooth-coeguHeHus

Bluetooth-coegnHenue mexay ROBO TX Controller u komnbloTepom

310 BecnpoBoaHoe Bluetooth-coeanHeHmne 3ameHsieT coeauHenve nposopom USB. Takum
0bpasom ROBO TX Controller moxeT pabotats B pexime onling, To €CTb nporpamma
BbINOMHSAETCS HA KOMMbIOTEPE, 1 MPOVCXOANT NOCTOSHHbIA 0BMEH AaHHBIMU MEXAY KOMMBOTEPOM
1 ROBO TX Controller. Yepes Takoe Bluetooth-coenHeHe MOXHO Takke 3arpyaTb NporpaMMbi
B KOHTPONEP, KOTOPbIE 3aTEM MOTYT BbINOMHATLCS HE3aBMCUMO OT KOMMbIOTEpa.

Ycnosus:
KomnbtoTep ¢ nogaepxkoi Bluetooth unm o6biunbiin USB Bluetooth-moaynb ans OC Windows.
Windows XP ¢ Service Pack 2 unu Windows Vista.

fischertechnik ny6nmkyeT cnncku ¢ yenewHo npotecTupoBanHsiMu USB Bluetooth-moaynsmu,
koTopble 6e3 npobnem padotatoT ¢ ROBO TX Controller. Ha pbiHke NOCTOSHHO NOSBSKOTCS
HOBbIE TaKie YCTPONCTBA, a BbiMyCK YCTapeBLUNX NpekpaLaeTcs. AKTyanbHyHo MH(opMaLmio
Mo 3TOMY BOMPOCY MOXHO MOMYYMTb Ha HaLLEM CaiiTe B UHTEPHETE Mo agpecy

www.fischertechnik.de - Computing - Downloads — ROBO TX Controller
Tam TaKke HaxoguTcsa nogpobHoe onucanue, kKak ycTaHoBuTb Bluetooth-cesib nog Windows

mexay komnbtotepom u ROBO TX Controller.

[ins npodheccuoHanoB, KOTOPbIM He HyXHbl AanbHEALLME MHCTPYKLMK:
ROBO TX Controller ucnonb3yert kak rnaBHbIi KoY NOCHEA0BaTENBHOCTL Lndp 1234,

MprmeyaHne no fanbHOCTU AeNCTBMS:

[anbHocTb aenctemus coctanset okono 10 m. OHa 3aBucuT oT kayectea USB Bluetooth-
MOZYIIS U YCIOBUIA OKPYXKaloLLeln Cpeabl (MOMeX OT ApYrix NpubopoB, Hamnuus NpensTCTBui B
MOMeLLEeHNM).
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Bluetooth-coegnHenue mexay pasnuuHbiMu ROBO TX Controller

B pexxume Download ROBO TX Controller moxeT 06MeHNBaTLCS [JaHHBIMK C MaKCUMyM 7
Apyrumu koHTponnepamu ROBO TX. Mpu aTom kaxabii npubop MoxeT co3aasats Bluetooth-
COEAVHEHME C KaXKabIM U3 APYTUX YHACTHWUKOB U C KaXAbIM 0OMEHNBATLCS AaHHBIMM.

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

v
ROBO TX ROBO TX
Controller f »  Controller

B ROBO Pro umetotcs cnevparnbHble NporpaMMHbIE aNeMEHTbI ANs CO3AaHNs 1 NMpekpaLleHms
CBAA3M, @ TakKe ANs 0TNPaBkM 1 Npuéma coobLLEHMIA.

[anbHenwas nHgopmaLms no aTomy pexumy paboTsl npuseaeHa B online-nomoLuy k
nporpamme ROBO Pro (Bepcus 2.0 unu BbiLue).

Bluetooth-coegunenne ROBO TX Controller ¢ apyrumum yctpoiictBamu (Hanpumep, ¢
MOOUNbHLIM TenedoHoM)

ROBO TX Controller moxeT ycTaHaBnuBaTh cBA3b ¢ Apyrumu Bluetooth-yctpoiicteamu,
HanpuMep, ¢ MOGUNbHbIMM TenedoHamu. [1ns 3TOro Ha Takom YCTPOMCTBE AOIMKHO BbITh
YCTaHOBMEHO cneuuanbHoe cornacytoweecs ¢ ROBO TX Controller kommyHuKaLoHHOe
nporpamMmmHoe obecneyermne. Tak kak B 3TOI 0BacTyt Takke NOCTOSAHHO MPOUCXOASAT
M3MEHEHNS, TO aKTyanbHas MH(OPMALMA 1 CCbINKW BCErAa NPUBELEHbI B MHTEPHETE MO

agpecy:
www.fischertechnik.de - Computing — Downloads — ROBO TX Controller
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HeucnpaBHocTu

SneKTpomaererle nomexu

Ecnu BHeLLHWe 3NeKTpoMarHUTHbIE BO3LENCTBIS CO3AaIT NoMexy ns paboTbl KOHTPONNepa,
TO NOCNE OKOHYAHWS! IEIACTBIS 3TUX MOMEX OH MOXET paGoTaTh MO Ha3HauYeHuIo fanbLue.
Bo3MoxHO NoTpeByeTcst Ha KOPOTKOE BpeMsi NPepBaTh Nofiaqy NeKTPONUTaHUS 1

nepesanycTnTb KOHTpONnep.

CoobuweHus 06 owmbkax (koHTponnepa unu nporpammsl ROBO Pro)

HeucnpaBHOCTb

[pnunHa

YcTtpaHeHue

Owwmbka Bepcum nporpammbl

MonbiTka 3arpy3nTb Unm
3anyctutb nporpammy ROBO Pro,
KoTOpas OTHOCKTCA K CTapoMy
nporpaMMHoMy 0becrieyeHto n
noaromy 6onee HecoBMeCTUMA.

3arpyautb nporpammy ROBO
Pro HoBo#t Bepcun Ha ROBO TX
Controller.

[MporpamMmHas owumbka 1

Coobuetvie 06 owmbke ROBO Pro:

Konuyectso npovieccos B
nporpamme ROBO Pro 6onblue
MaKCMManbHo A0MYCTUMOrO
3HAYEHMs.

B 3aknagke "XapakrepucTukn"
nporpammbl ROBO Pro
yBenuuuTh "MuHuMansHoe
KONWU4EeCTBO NPOLECCOB",

lporpammHast olwmbka 2

CoobLeHve 06 ownbke ROBO
Pro:

MuHMManbHasi namsTb Ha
NpOL|eCC CAMNLLKOM Mana.

a) B 3aknagke "Xapaktepuctukn"
nporpammsl ROBO Pro
yBeMM4NTL "MUHUMAanbHYH0
namsTb Ha NpoLece
(download)".

6) OgHa 13 nepemMeHHbIX unu
noanporpamma nocTosHHO
BbI3bIBAET Cama cebs
(pexypcus), 4To NpuBOANT
K nepenonHeHuto namaTy.
/3meHuTe nporpammy Tak,
4T0BbI pekypcus bonblue He
BO3HWKara.

HeBO3MOXHO OTKpbITH hain
nporpammbl

HeBO3MOXHO OTKPbITH (hann
nporpammbl, MOTOMY YTO OH Bbin
yAanéH u3 gnaL-namsTy.

3arpysuTb 3aHOBO dhaiin
nporpammbl Ha ROBO TX
Controller.

Owmbka YTeHus taina
nporpammbl

HeBo3moxHO npounTath thain
nporpammbl, MOTOMY YTO

OH CIMLLKOM 60MbLLON 1 HE
nomeLLaeTcs B MPOrpamMmHyio
namsTb.

HyHo nepenporpammupoBaTh
banin Tak, 4tobbl OH Tpebosan
MeHbLLE NamsTy.
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TexHuueckue XapPaKTepUCTUKH

Pa3mepbi 1 Bec

90x90x15mm (B x LU x 1)

90r

MamsTb 1 npoueccop

8 Mb RAM, 2 ME flash

32-6uT npoueccop ARM 9 (200 M), nporpamMmmpyembiit B nporpamme ROBO Pro unu
C-Compiler (He BX0AMT B KOMNAEKT)

AnekTponuTaHue (He BXOOUT B KOMMNEKT)

Yepes Accu Set (8,4 B 1500 MAY) unn

Power Set (9B / 1000 mA)

MopTbi

USB 2.0 (coBmecTim ¢ 1.1), makcumym 12 Méut, pasbem Mini USB
MopT Bluetooth (2,4 [Mu/nanbHocTb gencteus okoro 10 m)

2 pasbéma ans paclumpeuin: RS 485; 12C (tonsko EXT 2)

PacnpepeneHue koHtaktoB EXT 1:

6|5 6: He noaKkmoYeH 5: He nogknoYeH
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2 |1 2: He NoAKIYeH 1: GND

PacnpepeneHue koHTaktoB EXT 2:

6|5 6: I°C Clock 5: I’C Data
413 4: RS485-B 3: RS485-A
2|1 2:5V DC Out 1: GND

Bxopb! 1 BbIXxoAbl CUrHanoB

8 yHuBepcanbHbIX BXOAOB: Lndposble, aHanorosble 0—9 B=, aHanorosbie 0-5kQ

4 BbICTPLIX CYETHbIX BXOAA: LindpoBble, YacTota Ao 1k

4 Bbixoga anekTpoasurateneit 9 B/250 MA: nnaBHoe perynupoBaHue CKOpOCTM, YCTOMUMBLIE K
KOPOTKOMY 3aMblKaHMI0, kak BapuaHT 8 0TAemNbHbIX BbIXO40B

kpaH

128 x 64 nukcenemn, MOHOXPOMHBIN
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rlpaBVIanail yTunusauyua

PekomeHaaLmuv no oxpaHe okpyxatoLLeil cpeapl:

OneKTpuyeckie 1 ANEKTPOHHbIE AeTanu U3 aToro Habopa (snekTpoLBMraTeny,namnbl,
BaTunKA 1 Ap.) He OTHOCATCA K BbIToBOMY Mycopy. Mocne okoH4aHMs cpoka CryxObi
WX HY)XXHO cAaBaTb NS nepepaboTki B MYHKT Npuéma oTpaboTaBLLKX ANEeKTPUYECKMX
11 3aNeKTPOHHbIX NPMBOPOB.

Ha a0 yka3blBaeT 3HaK Ha STOM M3[enuu, Ha YNaKkoBKe UMK B MHCTPYKLM.

lapaHTua

®dupma fischertechnik GmbH npegoctaenseT rapaHTuio Ha paboTocnocobHOCTb
KOHTpOnnepa B COOTBETCTBUM C YPOBHEM TeXHWKW. Mbl 0cTaBnsiem 3a coboit

NpaBo Ha U3MEHEHWS! B KOHCTPYKLMM UMM UCTIONHEHWUH, KOTOPbIE HE YXyALlalT
paboTOCnoco6HOCTb M He BMUSIOT Ha CTOMMOCTb Npubopa, U He NpUHUMaem
peknamaLiyii o 3TuM BOMpocam.

06 o4eBMAHbIX HegocTaTkax HeobX0AMMO NMCbMEHHO 3asBUTb B TeYeHMe 14 fHeil
nocne NocTaBKW, MHAYe peknamaLiyv Mo HUM MCKIKYaKTCS.

Mo He3HauMTENbHBIM HEAOCTaTKaM KOHTPOMNMNepa pexknamaLim He npuHumatotcs. B
OCTarbHOM Mokynatenb MOXET NoTpeboBaTh YCTpaHeHNst HEAOCTATKOB UMK 3aMeHy
n3genus. MokynaTenb UMeeT NPaBo Ha CBOW BbIGOP 0TKa3aTbCs OT U3AENUs UK
noTpeboBaTh CHIKEHWS LieHbl, €CIIN YCTPaHeHe HedoCTaTKOB He Jaro pe3ynbTaToB
NN HEBO3MOXHO, €0 HE YAANOCh BbIMOMHUTL B PA3yMHbIE CPOKM, OTKIOHEHO

HamW UMK ecnv Mbl BUHOBHbI B 3aAepkke. Cpok rapaHTun coctaenseT 24 mecsua

C MOMeHTa nocTaBku. Mbl He 0TBeYaeM 3a AedeKTbl KOHTPOMNNepa, BO3HMKLLME

B pesynbTate HenpaBurbHOro obpaleHms, 06bI4HOMO M3HOCA, OLIMBOYHOrO MM
HeDOpexXHOro 06CNyXMBaHNS, UAMEHEHWIA, NPeLNPUHATLIX 6e3 HaLLero paspeLLeHms,
NN PEMOHTA, BbINOSIHEHHOTO NOKynaTeneM uim TpeTbiMmn nuuamu. FapaHTus
onpeAenseTcs no HeMeLKoMy npasy.

OTBeTCTBEHHOCTb

WckniouaeTcs otBeTCTBEHHOCT fischertechnik GmbH 3a noBpesxaeHus, BO3HUKLLME B
pesyrbTaTe NpUMEHEHUs KOHTPOSNepa He NO Ha3HAYeHMH.
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H%
ROBO TX Controller ¥=#I8. .. ... .. ... .. ... .. . ... ..... F 133 W
FH TR . 133 T
. % 133 |
AT LA%E$ES] ROBO TX Controller ¥RHI8E FRUESE. .. ... ... #1134 |
O, fEk. BEHMFRMERARMTA? ... % 135 T
e = P % 136 71
WE GGEHEL) E 137 |
SEENEYE o137 T
SEBANE . 138 T
BB, %142 T
EERBIIEE. . %142 T
BT % 142 11
= % 142 71
R . % 143 T
BB, % 145 T
BAREAE. . % 146 T1
TEMERAIE. % 147 T
BRI, F 14T T
e o %147 T

BRI RIESRE 3 T

1. USB #0 8. EXT 2, §jEEN

2. Ak REEE 9. Wit M1-M4, B 01-08
3. 9 V= IN, HJbEMREN 10. Podd-HEA L C1-C4

4. o 11. 9 V=0UT, HiEHHD

5. 1@/ WiJTFok 12. EHLE N

6. Ak RRE 13. WAL 11-18

7.9 V=IN, HEHEMHD += JED 14. BXT 1, ¥ EgEN
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ROBO TX Controller =Hl2S

7E ROBO TX Controller #sifilds Mok ke mblR =i, fEizsitilas

TR AL KT EREA M (Fischertechnik) HlAs AIFEF -

B?HJX[TE%“B
—~ USB 2 DVFNEE R F o4 d T A5 s AN 2541 (fischertechnik) 77
i ] P 2 TR A B 7 1 SR

* ROBO TX Controller ¥ail#s K25 1 P9 A7 LA A R 1) DA A7 ] A IR) B A7l oK i
IR

o AT H A AT DAL (COMPUTING) &RAHH BT A 7 o

o MGAR, AR E T DURIIL S AT W OF D) Be iR EE R 2k )\ e
ROBO TX Controller #&il#R@E4T@ 1.

o M R AN B (fischertechnik) #8 EHNE S 10 R~ TR 44 2511
His ROBO TX Controller Fsi#illes2cdifr Eifti (fischertechnik) &£ F17~

Al
AT AR E

ApE s A EAE 2 (fischertechnik) [ o

téﬁﬂ
SE AR A 7R B AR A BRIR
-m%ﬁ%%b% MRS E H 2 A .
o VK LA N R R
© RAVEARA T F I — R b 7 i !
© FEFE LT REKE 7 R b A EE AR R ERCE
o HHAAERGEANRE A VRS 7 i it 7 H !
o JEIROE SO E AN L !
o FRERFEAS RV
o LAV Ef (fischertechnik) [FHIFEMIHEMEL 35537 KiZ4T ROBO
TX Controller Fafi#s!
o FEKG B R A A N R R DU LA
B “9V= IN” [IIEMF BB IEN (+) FHiE!
B “9v=IN” IR TR B S ik (-) M
o I TAREE R 40°C!
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AT LLEEZ] ROBO TX Controller #=Hl28 FHYEE
] LR NP R A0S . dbAh, AEihes ay B hns i LAy
e

HITE (9V=, 250mA)
FAL

Epave)

B 3

Hh Rk
LRI CEl B AR P4 A %

fEREE (BEat 5k Q, HEFsK 10V, Bl 0-5kQ, Bifl= 0-10V)
A

WAL R G S fh 5D

TGRS OLB=MA, Seuib)

PR IRES (NTC $g L BED

BRI (PR =B TX &, RS 133009 ) @
e e

LLAMEIRSS CHUEEIRES)

A7

R %

ROBO TX Controller ¥=#I88
Wiy ik A 21k 8 NI HIES .

RIGHIE RS

HEHAT

b5 A2 ]
T 2 v DURI e (O S R AR, Bl . FEE ) ROBO TX
Controller ¥#las. FHlo
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O, k. EHEMFRBERRH A

ZUH 3 W R

1 USB 2.0 0 (5 1.1 %) -
TR, MEHFIGEA USB EHL.

2 EME#EEEE
R R PR . EPERMULITE S “ e —5,

3 9 V= IN, BithEMHED
VENBACHLE, 0T B (Fischertechnik) FEIBMEM: (R7EME
THERZ WD AT sha Ut .

4 TEIRER
TR A ST A PR A DA R W S R A 28 N R S B P s L T Ak
B, nTLLERE. BWORBE T DR AFET . fEREPIE AT AR AT DA St s AR o
PE CERAR) siE BB . £ “BE CER) 7 —muRil
TARE A SRR

5 i/ WK
BRI Bl T T4 A

6 AMEFEA
H SRR RPE R . BV ERUIE S SRR —3.

7 9 V= IN, EiEFHEO
TEUER i B B IEEM AR E 2 M) o #hlas b AE i
FIIERC 2 -

8 EXT 2, ¥B#EO
W% 0 LU S HE ) ROBO TX Controller #tHI#8 71ttty EHmA
H R DR . kAb eI SR —ANBUE AR R 1°C #i.

9 HyHO M1-M4 E(E 01-08
FEIX R O Bl DUOER: 4 G Hbl. tnrLUEE: 8 MTEE ik, ©
TIER AR A (LD A%

10 ¥AO C1-c4
Pod N, BT A 1 kHz (1000 Jikpp / #) BEE kb, 6l
FRUEFIMF ROBO TX Training Lab fgmidasbl. tHHER T AT,
a4

11 9 V Out
AL BRSAR AL TR OV= AR, Bl P es. Pulibes.
AR PR IR REPERTS RS

12 \BENEZEQ
TGN T T T Rt CHATIEAEHE&HEED
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13 BAHAD 11-18
ERFREFSMAOMIEL T, AEHSRLT AR, ol &
ROBO Pro A FAIALAFRAT B E :

o BEAR e L. SRS, BB - HFal 5k

© OANERBIB RS - BEK 1oV

o BIAEEES 0 -5 kQ (NTC FAMrBH. SelcrB. M)

o BUHUAILEEE 0 - 10 V (FefiEas) Bormfh v (=40 mEE
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ROBO TX

-> Local
-> No program file loaded
-> Master

—'_W.

File
Settings
Info
Back

<~ Double click
' .(0 chanae direction .:g

=%l 2R IRAE R A B

<~ Double click
. .to chanae direction .;Ig

<~ Double click
. .to change direction l;lg

fischertechnik=

<— Double click
' .m chanﬁe direction l;l!

Role: Master Firmware: VXXX
Language: English Name: ROBO TX
Clear Program Memory Bluetooth: ON Bluetooth:  XX:XX:XX:XXXX:XX
Back Restore defaults: Back
Back
< Double glick < Double click <~ Double click
hange direction to change direction 0 change direction
Start Master English Bluetooth: ON
Load Extension 1 Deutsch Device discoverable Yes
Auto Start Francais Device connectable Yes
Auto Load Nederlands Paired devices: 0
Delete Extension 8 Espafiol Restore defaults:
Back e i Back o6 ik < Dot click Backe bl ik
. .lu change direction l;lg ' .m chanae direction .;I‘ ' .m chanae direction .;Ig to change direction 0
ON Yes Yes Delete all
OFF No No Back
Back Back Back

<~ Double click
' .m chanﬁe direction l;l!
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BT R R S

o QR O R PEEATL,  MUREPEHE A —4T R
IR AT, Ml Pemal, ERHEN B sy
o FERE Hrh, 2k P A R 8 /
fEikThig.

o AR TTAT O RIRE PR, WA S AP A FA i
o HULATEN TN BB /15 IR
Thge EIRATES 1 a2 T DU A (] 28 £ B

AT
© WUREFE “Back” GR[MD , MIgHZw LUER
AR PR L
WG BOE BT HIE S . B R T EWREN
etk

Menu (GEHL) | Settings (% E) | Language (i
) | EBFTE S I 0K IneATiA.

B AR R AT B ESCRE M ¢/ 7

DLy

REEH

:;klog?alrogramﬁle loaded . fﬁ 1 1f: Lokal / Online (jii@/?’fé}é)

> Master Lokal (AHL) : SHMN (fEA Masters) WAHK
PAHELHE S Master (45 BWAERE (HEAY
B o
Online (FF&E) : Masters (F4%) FlIefiwAC %k

Yok Extension* (§7B&%) O Masterk (

) EH

= %5 2 4T: No program file loaded / loaded
CEAEN / EBAFEF) : Program name /
started (F&/74% / ©a38h) : Pragram name (2
74

WIRER DA, WHSE, WA TARRRET .

= % 3 4T: Master* / Extension* 1-8 (F35/
i)

WRE IR O ROE I DhRE, Masters (45 B

Z Extension® (F B o ALESEH “)@M”

* Master (FEF5) : BEdEA Master (EE) RIS N BMERAEEITR L, IR HTE 44k
2fk4y Extension (F W) o Extension (¥ X&) : PiiXE A Extension (P JEEA) 1
PRI AT Master (E45) RAGEHITES .
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ROBO TX ConNTROLLER = HI 2R {EiX BB B

AT R

= %5 4 47: Ext. (FJEEK)

BoRER LY RS, Bl 1. 20 ... 8 (R
ECEE LY RSN A B .

= SEHRJERAT: Start / Stop (JAZN /510

S BB A IEFR T . AR FR P SO R T 8 FL
R B stk as, ool BT NAF NP7 it s
AW~ Start/Stop (JAzh / #E1E) FE.

ERE

Eié?nn . » 01 4T File (C3CfF)
info BIGE R LIRS .
Back

= 3 2 4. Settings (XH)
SIFRFHR CRET

Kl Rl - % 3 4T: Info (f5ED
gl st “FE” .

ik
L A EL R SO M 0 1

s MRS LS . SRR AT LAE SR R 2 e

FrcarProgram Mertory Bl (BEEE X/ 0 .
R/ FoR: SAAFAENATF.
‘.ft)icleannuﬁbéed(\:rHeC&\on m F/%ﬂ—\‘: i1ﬁrﬁ?’£mﬁqﬂ°

WRAESCAFRTA (AL) 368 (AS) , WIZRoR BT
AR AR A3l ashThae, Bl (AS)
F/ROB3.,

= Clear program memory (V& ZSFEFAEMEe)

EFE “Clear Program Memory” (V5SS FE P A7
# | oK AN

TEIR PR NTFR S PAT A A 1 SO B o R SCARAT)
PRAFTENATH
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ROBO TX CONTROLLER

Role: Master
Language: English
Bluetooth: ON
Restore defaults:

Back

<~ Double click
hange direction

Firmware: Vx.x.x
Name: ROBO TX
Bluetooth:  XX:XXXXXXXIXXIXX
Back

<~ Double click
‘.io chanae direction m

Start

Load
Auto Start
Auto Load
Delete
Back

<~ Double click
‘.io chanae direction m

=%l 2R IRME R A B

= 3 1 47: Role (JEM) : Master /
Extension (E#/ ¥ EBA)

SIRRFR “JEM” o ERR IR ke

VIS ZAE N Masters (FE#) BRAEN

Extension* (F &) -

= %% 2 47: Language (i&%) : Deutsch /
English / ... (f#iE / 953E)

FISEFR “ET7

= % 3 47: Bluetooth (#EF)

FIFEIR CWTF

= % 4 4T: Restore defaults CPKEZLIANEE) :

TP S AR ) W

o

BHsain

= % 1 4T7: Firmware ([&Ef}) :

R [ e R AR AT

= 2 4T: Name (ZFR) :

WoR BRI PR (Bt ROBO TX 622)
= % 3 4T: Bluetooth (M%) :
WAAME— R U5 CETRRUE) .

X / Program name (}2F%&)

= % 1 47 Start (B3

JASIE IR

= % 2 47: Load (ZZN)

B IR PR BT AR R, AT 4 R %
BE SNAFE T

= 2 3 47: Auto Start (HZEI

— B @RI R, &R TR B 3)
Ja30

= % 4 4T: Auto Load (HBFHFEHN)

— HEM YR, TR A S RN A
A, R e ) SR

= Zf 5 4T7: Delete (HHIER)

EPERIRE P HMIER  (AELEZ B 25 H — AN A
TEHE) o

* Master (F4%) : PBEN Master (FER) MEHIA HIE N BINA SR GRS, FRRRHITR 44k
ALYy Extension (FJEBEA) . Extension (FJEEA) : #ikE N Extension (FEEA) 1
PRI B AT Master (F45) RIGHEHITE 4.

o A s RO B A
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ROBO TX CONTROLLER

Master
Extension 1

Extension 8
Back

<~ Double click
‘.{0 chanﬁe direction m

English
Deutsch
Francais
Nederlands
Espafiol

<~ Double click
‘.{0 chanﬁe direction m

ON

Bluetooth:

Device discoverable Yes
Device connectable Yes
Paired devices: 0
Restore defaults:

Back

<~ Double click
‘.{0 chanﬁe direction m

fischertechnik=

=%l 2R IRME IR R B

Bt

S ] DU S HI 2 Y B P de e b Master (E#)
B3 Extension (F W) 1 ... 8., HiZk
I OK AN Z Mgl vl g =«
Y —=,

EBE
FELETT DLRE S R B R R E S . HEE R
OK LB

HEZF

WRIERE 1 -5 AT REE—AT, WIWTRAREGE / OCH]
HE DI Ih e SRR B B0 T .

= %% 1 47: Bluetooth (EF) :

TE M B G P 2 Thg .

= 45 2 47: Device discoverable (AIRINESS) :
WMAZ IR RGm, W R A B T AU
ROBO TX Controller Fifil#%,

= %5 3 4T: Device connectable (HJIEREEAE)
WA REE, ) ROBO TX Controller f4l
AR AR C AT S &R .

= % 4 4T: Paired devices (HCXFHIHAS)
W 2 AR DSl 0 Fys il ae i it

= i 5 4T: Restore defaults (IKEZRIAPED) :
K E R BE



ROBO TX ConNTROLLER = HISE2E{EiX BB

B

FESE— YR S R B I B, D420 USB 2 1A SRS R e 35 A0 v g |

TETWE “ROBO Pro #RAF” ikt 22845 T ¥ .

1. ¥ USB Bz A iAHIE

2. PHFERAFES (EE EE RS .

3. B N SRR A B9 V=IN (AR D (1) CBEm gl es
i L —ANERLES) .

4. FHE / WigFx (5) He@fEdles.

5. M BOR WA EERNE A RAS o ARG BRSO X RAE T
BRI S (S0 “FRaE” —8

EHFBH;IERF
L HAeUR R P N N E &3] ROBO TX Controller #5Hil#s. 7&
FMt “ROBO Pro #fF” 1 CXHERNRIART FEAIRAEBAE TR,
1E RGeS :
2. FEPLEARRE AZIHE).
3. EIHE Rk (2) AR T R .

AR S — AN SO R B 5 Bl B3R EhEE BahEiN. AT
SRR “X/ P47 T

Menu (GEEA) | Settings (') | File (3CfF) | R/Program name or F/
Program name (R/fEF&ui#E F/RF4) | . . .

6 “SRYNH” —TEh OX S DIRE 4l 15 /E T Ui

i#fr FF
A5 / WOTS (5) HER OFF Rrfi IR HRRE IS0
iR

FHERTR I3 L A& S0 ROBO TX Controller #ifIgsEl# —MEEHL.
HEH ROBO TX Controller =88
RFE MG Ty RAA DR DS Rk EXT 1 A EXT
2 KBeAIRE .
1ol YR B AT (e
2. CBOEIOPE ISR E N Extension (FERA) 1. 2. ... B 8:
Menu (GEEAL) | Settings (¥ | Role (JEME) | Extension 1, 2, . . .
or 8 (FJEiks 1. 2. ... ##F 8) | 0K
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ROBO TX ConNTROLLER = HI 2R {EiX BB B

3. JHBE eV R SR LR (RAEIIEANMZ I (EXT | s EXT 2)
HETLPTIR M -
4. AEFEHISROUE o — AT R AT HUET RO i ¥4 o

BIGHILRRS
H AT IEAEFFEN

12 #%0O
N LU REREAT Y AL A T bR 11, 0 P T (4 s

B EE

ROBO TX Control ler ¥&iHiI8SFA B X< (8] 091 oF iE 1%

WS A USB el AT ok e, Kk, ROBO TX Controller 4%

Tl T AAEAE T IS AT, RURR)PAE s a8 4T, TiEHRAT ROBO TX

Controller il Eer ol [ RSB U L TR P (R B % A BT O N Y 2= WA |
, R EHATRRT, TR .

G AR
HAWT A BN s 2 Windows FRAM W T LS H T4 USB ¥
FHENCSS . Windows XP Service Pack 2 % Windows Vista.

fEE 4 (fischertechnik) AARMH- w%mmu%@uwm USB #5 i&
2%, ©A15 ROBO TX Controller IS A B TR, i EAKH
BB GRS, 11— L8 )3 PO % ) DR N T B 2 3 fT@JE’JIWthLPﬁzﬂ"J
FAMNARS, BEE E S T E

www. fischertechnik.de - Computing - Downloads - ROBO TX Controller
. Windows ¥EE FHEKAl ROBO TX Controller %% )W A i HVEGH
i

DO oy Aol U 2 T 7 o [ N o
ROBO TX Controller ¥ailil#sH 5440 1234 1F g B %ML

X R S PR U -

AR LN 10 2K, I HEGRT USB 86 G fe 38 1 i LA R B 41 (dbe
PEKTI, HNIBERYD
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ROBO TX ConNTROLLER = HISE2E{EiX BB

Z[E ROBO TX Controller %38 (88Y1E FiE1E
7E FHIEITH, —/> ROBO TX Controller ¥HISSATFIZIiE 7 AMUILT ROBO
TX Controller ¥l AT 8RR, XIS, &F—AEblas ] FUT— A He
(Rl a0 B, IF DR IS s s

ROBO TX
Controller

ROBO TX
Controller

ROBO TX ROBO TX
Controller Controller

fE ROBO Pro &4 H TG SL R 4 LUK H T AR AR AR R AR P
LS

1 RIS PEAIE BEAE ROBO Pro (AR 2.0 S MD [HIEHLEEB)
SiP

ROBO TX Control ler ¥EHIEEFIH EIREBMIETEE (HlIFHD

JRI) I, ROBO TX Controller #iil#stB i FILTE M T W& (WEEMTFHL
HHATI . AL AEAH R (15 %% 25 —AMF & ROBO TX Controller Fil
SRR . AR 1% AT AN B 2R Ak R B, BT AR RE AT A T
BB T B B

www. Tischertechnik.de - Computing - Downloads - ROBO TX Controller
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ROBO TX CONTROLLER

M &
A Tt

U SR A3 s 52 B A1 ES R I

=%l 2R IRAE R A B

ST, W RTAET-IREE UG 12 e 4k 24

o

Mo WA T REL AU I DI, AR5 BB sh il ds .

MIBEES (M) ROBO Pro BXAFH)

it

J5L A

HEBR

FEFF RRCA R %

R ARG HET
[ 1H AR AR I HASFE A2 1)
ROBO Pro F&)¥.

# ROBO Pro it ARAI
FEFFHE A ROBO TX
Controller %%,

TEFFHE 1

ROBO Pro & s &:
ROBO Pro F&)%H[HEFEEL
KT AT REr B KRR

7 ROBO Pro F&J¥ 1)L T
& CJmtE” P <
BERRE

FEfpifhe 2

ROBO Pro #ffds K-
FEA R N AE RN

a) £ ROBO PRO F&FMik
Wik “R@bE” spiihn “&
AR CFHD MW
AN

b) FAFEEHF PR AT
HEEA (EFH , FFH
WEHMAFR . SR
77, AR AT IR

N ERRIF RIS
AFAHIFR

TCVEAT T RE P SO CANBEST IR SCF, A | KRR F SCPFE RT3 ROBO
TENAE 2R S0 . TX Controller F=fi#%.
FE ST A A R SRR IR P S, A LiVETE RS SR a (S Sy

VBN AF A ) o
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ROBO TX ConNTROLLER = HI 2R {Ei BB B

FARERE

RTHE=S
90x90x15mm  (KxBixiH)
90¢g

ANTEFNALTE 28

8 MB WAfE, 2 MB [H#%

32 47 ARM 9 AbEEZS (200 MHz): WIH ROBO Pro #FE(#E C iBFHwifds
(RES) AT

HIE (AP

Wl e (8.4V 1500mAh) B E

HUEELE (9V / 1000mA)

#NO

USB 2.0 (5 1.1 %) , ok 12Mbit, Mini USB ¥

W T 1 (2. 4GHz / ARBEE K2 10m)

2x PEREI: RS 485; I°C (fXPR EXT 2)

EXT 1 BYS[RI4EC:

6|5 6: Kk 5: AKiERE

413 4: RS485-B 3: RS485-A

211 20 Rk 1: GND (FEH)
EXT 2 BYS|RI4 EL:

6|5 6: I?C Clock 5: I°C Data

413 4: RS485-B 3: RS485-A

2|1 2: 5V DC Out 1: GND (i)
FEmADF M E 0

8 AVl AHI T B, RS 0 - 9VEIR, BRI 0 - 5kQ

4 APEEEA L HEX, HERE 1 ki

4 ANEPUETHE T 9V/250mA: AT RS, MR, 8 ANFIERIALT M
A

RoREE

128x64 52, M
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ROBO TX CONTROLLER

ZEMIFIRAIE

A RIELORY L] «

BRAERG PR ORI AL (Bl UL, IV AR ANE TR
P IAZIURFEA AL A5 iy 45 AU A BRI HL R 7 BE A (KL A
FEP b R EE B AR So BeA T

=z

S (fischertechnik) A PR 2 w2 M4 N OB HOA KR P 25 10
ToHRFAPES O . DR B AE AR I Zh e A AT P EL (K AT SR T B X S
FURE IIBUR], IR IR S P TR R DO R I 2

W RSB A B 14 Z WA RN AS I (3R 1, A5 ) 1
DRI S B i 8 H ) PRAZ 25K

Xl R R E I BB R /B . Bebh, I A R ks 1
e, RMERERECE POV LR WERORME QIR Rl (RE WA n]

RE, BEAE— S I 1) A FRATRRE S BUAT IR B ffe, JELE R B i
PIBATA I R MU SE OB B e, T DAY B R B ol R BRI S A
o RIEWDHAZIE 24 D BTSRRI F KBS R
L R IOEAR N S R RSB, S 8EE =AM 1, K&
V0 S s BT ) e R A, AT ST IRE T4 AR
REE

M= ST

PRI e MR TR P 2 A s il i s B ok, B
(fischertechnik) 4 FR2 @A AT TT/T.
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ROBO TX CONTROLLER

This device complies with Part 15 of the FCC Rules and with RSS-210 of Industry Canada

Operation is subject to the following two conditions:

(1) this device my not cause harmful interference, and

(2) this device must accept any interference received, including
interference that may cause undesired operation.

Warning: Changes or modifications made to this equipment not expressly approved by fischer-
technik may void the FCC authorization to operate this equipment.

The radiated output power of RF-Data-Link is far below the FCC radio frequency exposure limits.
Nevertheless, the RF-Data-Link shall be used in such a manner that the potential for human
contact during normal operation is minimized.

This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class B digital
device, pursuant to Part 15 of the FCC Rules. These limits are designed to provide reasonable
protection against harmful interference in a residential installation. This equipment generates,
uses and can radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with
the instructions, may cause harmful interference to radio communications. However, there is
no guarantee that interference will not occur in a particular installation. If this equipment does
cause harmful interference to radio or television reception, which can be determined by turning
the equipment off and on, the user is encouraged to try to correct the interference by one or
more of the following measures:
e Reorient or relocate the receiving antenna.
e |ncrease the separation between the equipment and receiver.
e Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to

which the receiver is connected.
e Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.
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EU-Konformitdtserkldrung

EC-Declaration of Conformity ( E
Declaration de Conformité du CE
Herstellsr / Verantwortliche Person /
Manufacturer / responsible person/
Consfructeur / persan en charge fischertechnik GmbH
Adresse / Address/ Adresse : Weinhalde 14 - 18

D - 72178 Waldachtal
Erkdirt, doss das Produkt / Declores that the product / Dédlare, que le groduit:
Typ/ tyoe/ type: Art.-Nr. 500995 fischertechnik ROBO TX Canfroller (01)
bei besti dBiger Verwendung den grundlegenden Anford, gemdh Artikel 3 der RRTTE-Richtlinie 1999/5/EG entspricht und
daf die folgenden Normen angawandt wurden:

complies with the essentiof requirements of Artcle 3 of the RETTE 1999/5/EG Directive, if used for its intended use and that the following standords has been applied:
wépond dux exigences essenielles du Article 3 de o directive RRTTE 1999/5/EC, prévu quil soit utlisé selon sa destination, et qu'l iépond aux standards suivants:

EN 301489-1, Ausgabe: 2005-09
Elektromagnetische Verhraglichkeit und Funkspekirumangelegenheiten (ERA) issue / édifion

Flekiromagnet sche Vertriglichkeit (EMV) for Funkeinrichtungen und -Cienste Teil 1: Gemeinsame technische Anforderungen {(V1.6.1)

Electromagnetic compofibilty and Radia spectrum Matters (ERM) - ElectroMagnetic Compatibility (EMC) standard for radio equipment and services - Part 1: common techical requirements. /
CEM et spectre radioelectrique (ERM); Compalibilite Elechomagnetique pour les equipments de communication radio et services; Parfis 1: exigences fechniquss communes

EN 301489-17, Ausgabe: 2002-08
Elektromagnetische Verfriglichkeit und Funkspektrumangelegenheiten (ERM) issue / édition
Flektromagnetische Vertriglichkeit (EMV) fir Funkeinrichtungen und -dienste;

Teil 17: Spezifische Bedingungen fir 2,4 GRz-Breitisbemittlungssysteme

Electromagnetic compatibility and radio spectrum matters (ERM} - Electromagnetic compatibility (EMC) standard for radio equipment and services -

Pait 17 - speciic conditions for 2,4 GHz wideband hansmission systems and 5 6Hz high performance RLAN equipment,

EN 300328, . Ausgabe: 2006-10
Flektromagnetische Vertriglichksit und Funkspel legenheiten (ERM), Breitband-Ub issue / édition
Datentbertragungsgerdte, die im 2,4-GHz-ISM-Band arbeiten und Breitband-Modulationstechniken |

Harmonisierts EN, die wesentliche Anforderungen nach Ariikel 3.2 der RRTTE-Richtlinie enthilt (V1.7 1).

Electromagnetic compotibility and Rodio specirum Matters (ER#) - Wideband fransmission systems - Dato transmission equipment operafing in the 2,4 6Hz ISH band
and using wide bend modulation techniques - Hormonized EN covering essenial requirements under article 3.2 of the RRTTE Directive (¥1.7.1). /
Télecommunications - CEM et spectre radioélectrique (ERM)-Systéme de transmission de données 4 large bande - Caractéristiques fechnigues et conditions d'essai
des motériels de transmission de dannées fonctionnant dans Ia bande {5M & 2,4 GHz et utifisant des techaiques de modulation & étalement du spectre -

Horme harmenisée couvrant les exigences essentieles de larficle 3.2 de lo Directive R&TTE

EN 60950-1, Ausgabe: 2006-11
Einrichtungen der Informationstechnik - Sicherhei issue / ¢difion

Teil 1: Allgemeine Anforderungen {1EC 60950-1:2005, modifizier);
Information technotogy equipment - Safety - Port 1: General requitemenis /
Hatériel de traifement de [information sécurité. Partie 1 : exigences générales

/

Waldachtal, 20.05.2009 ST AV / I
(Ort und Datum der Konformititserklgrung) (Nome und Unfrschift) H. Knecht 7 L. Wohlfarth

{Place and date fo the declaration of confoimity) {Name and signoiure)

(liew ef date de lo fecloration de conrofmits) {Nom ef signature)
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