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PROGRAMACION

Paso 1: Iremos a la pagina de robotis.com > support > download:

[ roBOTIS X

C A Noesseguro en.robotis.com

M Gmail [J§ YouTube B Traductorde Google & Maps [3J 3D [J Thingiverse [3J Tienda [3J PRUSA [J FABLAB [3J Ordenador [J trabajo
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Paso 2: Bajamos un poco hasta y clicaremos en el circulo que pone “Software”:

All Download

SOFTWARE

Paso 3: Buscaremos la seccidén que pone “RoboPlus” y seleccionaremos el sistema operativo de nuestro
ordenador.

RoboPlus & 1.1.3.0 Windows XP (exg)

Software for ROBOTIS products based on GUI. 3+ 1130Wind Vista/7/8/10

(Version 1.0 of Task, Motion, Manager, Wizard - Integrated Install/Uninstall and Update) e — indows Vista/7/8/10 (exe)
& 1.1.3.0-1.1.2.0 Paich (exe)

e-Manual
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Paso 4: ejecutaremos el instalador, seleccionamos el idioma espafiol, aceptamos los términos y
pulsamos siguiente hasta finalizar.

RoboPlusWeb(v1.1.3.0).exe

Descarga terminada

RoboPlus - InstallShield Wizard

InstallShield Wizard completo

El asistente se ha interrumpido antes de completar la
instalacion de RoboPlus.

El sistema no se ha modificado. Para instalar este programa en
olra ocasion, vuelva a ejecutar el programa de instalacion.

Haga clic en Finalizar para salir del Asistente de instalacion.

Alrds Finalizar Cancelar

Paso 5: Abrimos el programa:

RoboPlus

Paso 6: Una vez abierto, seleccionamos la opcion “RoboPlus Task”:

RoboPlus == X
RoboPlus contiene todo el software necesario para tu robot.
Lee las instrucciones y selecciona las distintas opciones. Acerca de
E&

OLLO BIOLOID Expert

RoboPlus Task
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Paso 7: Se abrira una ventana. En ella, iremos a la parte superior y pulsaremos la opcién de
“controlador”:

'@ RoboPlus Task - Sin titulo

Archivo(F)  Editar(E) Programa(P) Herramie

N HS  $aim v @

Paso 8: Seleccionamos la versién del firmware, que en nuestro caso es la 1.0. Posteriormente,
seleccionamos nuestra placa, que sera la “CM-530", aceptamos y salimos:

Seleccionar el controlador apropiado

Firmware Version

@ 10 O 20
Cortroler  Product
 CMI00  |OLLO
CM5  |BIOLOID

_cu | BIOLOID Premium/GP

i CM-530 BIOLOID Premium/GP/STEM

-

Paso 9: Iremos al apartado de ayuda y seleccionaremos el apartado de ejemplos:

Ayuda(H)
Check for updates

Manual de ayuda(O) F1
Ejemplos(E)
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Paso 10: Se abrird una ventana, en ella seleccionaremos la opcién que dice “Bioloid STEM Standard
Example”:

Download

€ OLLO Bug Kit Example

€ OLLO Explorer Example

€ OLLO Inventor Example
Bioloid Beginner Example
Bioloid Intermediate Example

€ Bioloid Advapced Example

Bioloid STEM Standard Example

Paso 11: En la siguiente pantalla, veremos los robots que podemos construir con nuestro kit, pero
nosotros nos centraremos en descargar el siguiente programa:

1. SequenceRacer

Robot Picture Category Description

Control the robot’s moving direction with the controller’s
- Algorithm
directional buttons
if vou press the forward “U”, turn left “L°, turn right ‘K", and
- Operation Guide reverse ‘D’ sequentially pressing “START" the robot will
move in the order the directional buttons were pressed.
- Dynamixel Setting o AXN-12W ID[1]. ID[2] : Wheel Mode
- basic phase BIO_STEM SequenceRacer] EN.tsk
ﬂ See Video - applications phase "] DOWNLOAD | BIO STEM SequenceRacer? EN.tsk
- practical phase BIO STEM SequenceRacer3 EN tsk
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Paso 12: Una vez que tengamos el programa tendremos que configurar la velocidad de los motores y el
tiempo de giro para adaptarlo a nuestro tablero:

12

13

14

15

16

l_WheE|_speEd = 400 j_ Aqui configuraremos la
r_wheel_speed =400 velocidad

forward_time = 1,000seg
pivot_time - 0,410589 — ﬁfquiccnfigurarfemosel
standby_time = 0,600seg rempo delos giros

ADVERTENCIA: El robot reacciona de distintas maneras con el tablero, por lo que tendremos que
programarlo nosotros mismos una vez que tengamos nuestro tablero hecho, dependiendo de cémo sea

la superficie.
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