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Sinopsis de las conexiones
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Hembrilla USB-A (USB-1)
Conexion EXT para ampliaciones
Hembrilla mini-USB (USB-2)
Diodo receptor infrarrojo

Display tactil

Ranura para tarjetas micro-SD

N ok b=

9V IN, conexién del paquete
acumulador

8. 9VIN, hembrilla CC

fischertechnik =<
ROBOTICS TXT Controller

ON/OFF
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11.
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13.
14.
15.
16.
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Salidas M1-M4 o0 O1-08
Entradas C1-C4
9V Out

Interruptor de conexién/
desconexidon

Altavoz

9V Out (polo positivo)
Compartimento de la pila de botén
Entradas universales |1-18
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Indicaciones de seguridad

Controlar regularmente la presencia de danos en el cargador.

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

iNo introducir alambres en la caja de enchufe!

jLas pilas no recargables no pueden volver a ser cargadas!

iExtraer las pilas recargables del compartimiento antes de proceder
a su cargal

iCargar las pilas recargables sélo bajo supervision de un adulto!
iColocar las pilas con la polaridad correctal!
jLos bornes de conexiéon no pueden ser puestos en cortocircuito!

iEl ROBOTICS TXT Controller sélo debe ser operado con
alimentacion de corriente fischertechnik como p. e). el paquete
acumulador 35537!

® Al conectar el paquete acumulador al controller observar lo
siguiente:

iConectar el polo positivo de la conexiéon de "9V IN" con el polo
positivo (+) del paquete acumulador!

iConectar el polo negativo de la conexion de "9 V IN" con el polo
negativo (-) del paquete acumulador!

iTemperatura de servicio maxima de 40 °C!

No tocar el display tactil con objetos afilados o puntiagudos. jPeligro
de danos!

Uso conforme al empleo previsto

El controller puede ser empleado exclusivamente para la gestion y el
mando de modelos fischertechnik.
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El ROBOTICS TXT Controller

El ROBOTICS TXT Controller compacto puede manejarse comodamente
mediante el display tactil en color. El médulo inalambrico combinado
Bluetooth/WLAN ofrece la interfaz inaldmbrica adecuada para
numerosas aplicaciones. A las numerosas interfaces pertenece
también la conexidon de host USB, a la que también puede conectarse
p. ej. la camara USB fischertechnik. Junto con el procesador de alto
rendimiento, el sistema operativo Linux y la amplia memoria RAM y
Flash, el ROBOTICS TXT Controller representa una potente unidad de
control para todos los modelos de ROBOTICS fischertechnik. La ranura
para tarjetas micro-SD posibilita la ampliacion de la capacidad de
memoria.

Mediante las ranuras fischertechnik en cinco lados y las dimensiones
compactas, el ROBOTICS TXT Controller permite ser montado con poco
espacio en las instalaciones y modelos fischertechnik.
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Esto puede ser conectado al Controller

Los siguientes dispositivos pueden ser conectados o bien controlados.
Ademas el controller puede ser ampliado en dispositivos adicionales:

Actores

(9V, 250 mA)

® |Motores eléctricos ‘

Bombillas

Zumbador

Electroimanes ‘

Valvulas electromagnéticas
(de los kits de construccién de neumatica)

Sensores

(Digital: 5 kQ,10V; analégico: 0-5kQ, 0-10V)

Pulsadores —

Sensores magnéticos (relés de ldminas)

Sensores de luz (fototransistores, fotorresistores)

Sensores de calor (resistores NTC)

Sensores por ultrasonido (sélo en la version TXT Art. No.
133009 con conexién de tres conductores)

Sensores de color

Sensores infrarrojos (sensores de pistas)

Potencidmetros

Codificadores magnéticos
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ROBOTICS TXT Controller/ampliaciones

Se pueden acoplar dos controller mediante el enchufe de ampliacion de
10 polos (2). Este enchufe también sirve para conectar componentes I1°C
y para ampliar las entradas y salidas.

Camara USB fischertechnik

La caAmara se puede conectar en la interfaz de host USB (USB-1) (1)

Transmision radioeléctrica

Mediante Bluetooth o WLAN se puede establecer una comunicaciéon a
otros dispositivos, como p. ej. el PC, otros ROBOTICS TXT Controller o
teléfonos inteligentes.

¢Para qué son las hembirillas, las clavijas y los pulsadores?

1 2 3 456 7 8 1. Hembrilla USB-A (USB-1):

Conexion de host USB-2.0, p. ej. para la
camara USB fischertechnik Art. No. 152522

2. Conexion EXT para ampliaciones

A través de esta conexion se puede acoplar
otro ROBOTICS TXT Controller y ampliar asi
la cantidad de entradas y salidas. Ademas,
incluye una interfaz 12C y sirve como conexién
para futuros médulos de ampliacion.

3. Hembrilla mini-USB (USB-2):

La conexién USB 2.0 (compatible con 1.1)
establece la conexion con el PC. El cable USB
adecuado se adjunta.

16 7

15—

4. Diodo receptor infrarrojo

El diodo receptor infrarrojo puede recibir sefales de un emisor del
Control Set fischertechnik. Dichas senales se pueden leer y analizar
mediante entradas especiales en un programa de control (p. ej. con
el software ROBO Pro). De tal modo también es posible teledirigir los
modelos ROBOTICS con los joysticks del emisor.
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Display tactil

El display tactil de color muestra el estado del controller, qué
programas estan cargados y en qué lugar del menu uno se
encuentra. Se permiten seleccionar, activar y desactivar programas
y funciones. Mientras un programa esta en ejecucion se pueden
visualizar valores de variables o valores de sensores analdgicos. Una
practica sinopsis de menu se ilustra en el capitulo "Configuracién
(Sinopsis de menu)".

Ranura para tarjetas micro-SD

En esta ranura cabe una tarjeta micro-SD (no incluida en el volumen
de suministro) para ampliar la memoria.

3 4 56 7 8 7. 9V IN, conexiéon del paquete acumulador

Esta conexiéon permite una alimentacion

de corriente movil a través del paquete
acumulador fischertechnik (no incluido en el
volumen de suministro), como alternativa a la
fuente de alimentacion.

8. 9VIN, hembrilla CC
(3,45 mm, polo positivo interno)

Aqui se conecta la fuente de alimentaciéon
del Power Set (no incluido en el volumen de
suministro).

9. Salidas M1-M4 o0 0O1-08

En las salidas se pueden conectar 4 motores.
Como alternativa 8 lamparas o electroimanes, cuyo segundo polo se
conecta a una conexiéon de masa (.L).

13 12 n

10.Entradas C1-C4

11.

Entradas rapidas de conteo que registran impulsos de conteo hasta

1 kHz (1000 impulsos/segundo), p. ej. de los motores de codificador
fischertechnik. También utilizables como entradas digitales, p. €j.
para pulsadores.

9V Out

Alimenta sensores con la tensiéon de servicio necesaria de 9 V+,
como p. €j. el sensor de color, el sensor de pistas, el sensor de
distancia por ultrasonido o el codificador magnético.
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12.Interruptor de conexién/desconexion

Conecta o desconecta la alimentacidon de corriente al controller.

13. Altavoz

Mediante el altavoz se pueden emitir ruidos o sonidos guardados en
el controller o en la tarjeta de memoria.

14.9V Out

16 7
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Alimenta sensores con la tensiéon de servicio necesaria de 9 V+,
como p. €. el sensor de color, el sensor de pistas, el sensor de
distancia por ultrasonido o el codificador magnético.

3 4 56 7 8 15.Compartimento de la pila de botén

El controller tiene un reloj en tiempo real que
se alimenta con una pila de botéon CR 2032.
De tal forma, el controller puede suministrar
datos de emision junto con la hora. Si la pila
se vaciara, se la puede cambiar abriendo la
tapa del compartimento.

16.Entradas universales |11-18

Son los genios universales entre las entradas
de senal. Son configurables a través del
software ROBO Pro para:

® Sensores digitales (pulsadores, relés de
ldminas, fototransistores); digital de 5 kQ

® Sensores infrarrojos de pista; digital de 10 V

® Sensores analdgicos de 0-5 kQ (resistores NTC,
fotorresistores, potenciémetros)

® Sensores analdgicos de 0-10 V (sensores de color),
indicacion del valor en mV (milivoltios)

® Sensores de distancia por ultrasonido (s6lo en la version
TXT con conexién de tres conductores, Art. No. 133009)
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Requisitos de software

Requisitos de software para el ROBOTICS TXT Controller:
® ROBO Pro version 4.0 o superior.

En la ayuda del software ROBO Pro se describe detalladamente, entre
otras cosas:

® Lainstalacion del software ROBO Pro en el PC

® La instalacion del controlador USB para el ROBOTICS TXT Controller
para sistemas operativos Windows

Alimentacion de corriente del controller

Existen dos posibilidades:

® Con el paquete acumulador en las conexiones "9V IN"
Véase el punto 7 en el capitulo "Sinopsis de las conexiones"

Esta conexion permite una alimentacion de corriente moévil mediante
el paquete acumulador fischertechnik (no incluido en el volumen de
suministro).

® Con la fuente de alimentacion en la hembrilla CC "9V IN"
Véase el punto 8 en el capitulo "Sinopsis de las conexiones"

Aqui se conecta la fuente de alimentaciéon del Power Set (no incluido
en el volumen de suministro).

Conectar/desconectar el controller

Conectar

Para conectar el controller, pulsar la tecla ON/OFF (12) y mantenerla
pulsada aprox. 1 segundo. Véase el punto 12 en el capitulo "Sinopsis
de las conexiones". Una vez finalizado el proceso de conexion, aparece
primero una ventana de bienvenida y, a continuacion, el menu principal.

Al realizar el primer proceso de conexion, se debe seleccionar el idioma
deseado mediante la pantalla tactil (la configuraciéon basica es inglés):
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Para cambiar el idioma:

1. Tocar en Settings | Language,
2. Tocar en el idioma deseado.

3. Con el botén 1 se vuelve atras, al menu principal.

Desconectar

Para desconectar el controller, pulsar la tecla ON/OFF (12) y mantenerla
pulsada aprox. 3 segundos. Tras la desconexién, desenchufar la fuente
de alimentacion. Véase el punto 12 en el capitulo "Sinopsis de las
conexiones".

Configurar el controller

En los capitulos siguientes se describen detalladamente el menu del
controller y sus opciones de configuracion.

Sinopsis de menu

— | PARADA
PROGRAMA
PR ARCHNG
CONFIGLIRACIONES CONFIGURACIONES

" PRUEBA v PRUEBA
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Menu en detalle

Linea de estado

La linea de estado contiene los elementos de indicaciéon. Los primeros
cuatro iconos muestran el estado de las conexiones de datos. Si los
iconos estan visibles, entonces la conexién esta establecida.

Modo online

En el modo online, el programa se ejecuta en el PC y se realiza un
intercambio de datos continuo entre el PC y el TXT Controller (véase
también la ayuda de ROBO Pro).

76+ ()

Maestro o extension

El icono indica si el controller esta configurado como maestro* o
extension*. M = servicio como maestro; E = servicio como extension.

Es posible realizar modificaciones en el Menu Configuraciones | Propiedad.

*Maestro: el controller, configurado como maestro, recibe comandos de control di-
rectamente del PC y los transmite a las extensiones.

Extensidn: el controller, configurado como extensién, sélo recibe comandos de con-
trol a través del maestro.
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Numero de serie

Es distinto en cada controller y de configuracion fija. Si hay varios
controller conectados en un sistema, el nUmero sirve como
caracteristica distintiva para la asignacion de sefiales de control.

Hora

Muestra la hora actualmente configurada. Se puede modificar en el
Menu Configuraciones | Hora.

Elementos de control

Tocando los elementos de control se navega a través del menu.

TXT-254 1222

YA

Flechas de direccién para desplazarse por el menu (sélo aparecen
cuando el menu lo requiere).
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Primer nivel:

Menu principal
® Linea 1: Iniciar programa =6 X254 1222
Se inicia el programa seleccionado.

Si no se ha seleccionado ningun programa, el icono EJI;%?BFI;AMA
de inicio verde aparece en gris.

Tras el inicio, la indicacion cambia a un icono de
parada para detener el programa.

® Linea 2: Archivo CONFIGURACIONES

Conduce al menu Archivo. _
v~ PRUEBA

® Linea 3: Configuraciones
Conduce al menu Configuraciones.
® Linea 4: Prueba

Conduce al menu Prueba.

Segundo nivel:

Seleccion de archivo

Si se han transferido archivos de programa por
descarga del PC al controller, estan listados aqui.
Es posible entonces seleccionar y eliminar los
archivos o asignarles funciones de inicio (véase
Menu principal | Archivo | Nombre de archivo).

Configuraciones =6 (W) TxT2s4 1222
® Linea 1: Propiedad \V/

Conduce al menu Propiedad. Alli se asigna si
el controller debe funcionar como maestro* o
extension®.

® Linea 2: ldioma

Conduce al menu Seleccién del idioma.
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® Linea 3: Red

Conduce al menu Red. Alli se pueden conectar y desconectar las
conexiones inalambricas. Ademas, alli se muestran el cédigo de
emparejamiento para Bluetooth y la clave de seguridad de red para
WLAN, que son necesarios para la conexion con el PC.

® Linea 4: Info

Conduce a la ventana de informacion con datos del controller tales
como el numero de serie, la direccion de WLAN vy el coédigo de
identificacion de Bluetooth.

Prueba
® Linea 1: Sonido TR YO0 x5 1222
Conduce a una indicacion en la que se pueden d %

seleccionar y escuchar archivos de sonido.

PRUEBA

Tercer nivel:

Archivos de programa

® Lineal: Cargar (M) TXT254 1222
Si esta funcioén estéa activada, el programa se carga 4 &
en la memoria de programa y se puede lo iniciar ARCHIVO 01

con el botén de inicio del menu principal.
® Linea 2: Autoload

Si esta funcidén estéa activada, el programa se carga
automaticamente en la memoria de programa en
cuanto se conecta la alimentacion de corriente y
se lo puede iniciar con el botén de inicio del menu
principal.

® Linea 3: Autostart

Si esta funcion esta activada, el programa seleccionado se inicia
automaticamente en cuanto se conecta la alimentacién de corriente del
controller.
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® Linea 4: Eliminar archivo

Se elimina el programa (antes aparece una pregunta de seguridad).

Propiedad

Aqui se le asigna al controller la propiedad como FTOHTA® e w2

4t

Propiedad

maestro o como una extension. Mas sobre el tema
"maestro y extension" en el capitulo "Ampliaciones".

Wlaestro

Idiomas

Aqui se puede cambiar el idioma del menu. T YOG Txrese 122
4d o \V
English o
Deutsch o
Espagnol .
Francais .

Red

® Linea 1: Bluetooth @ ¢ O () Txrase 1222

Aqui se conecta o desconecta la funcion Bluetooth. B B

Se muestra el cédigo de.

® Linea 2: WLAN
Bluetooth -

Aqui se conecta o desconecta la funcion WLAN. Civk: N

® Linea 3: Conectado al dispositivo WLAN .

Muestra si una conexion WLAN esta actualmente Clvede sequridad

establecida. Se muestra la clave de seguridad de red.

® Linea 4: Dispositivo visible

Muestra si otros dispositivos pueden detectar al ROBO TXT Controller.
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Hora

Aqui se puede configurar la hora.

Indicacién de Info
® Firmware TOE O M TxTme 1222
Muestra el ndmero de version del firmware. 4 %

® Nombre

Se muestra el nombre del dispositivo
(p. ej. TXT 254).

® Bluetooth

Caodigo de identificacion inequivoco de Bluetooth
del dispositivo (estandar de Bluetooth).

e WLAN
Direccion de WLAN

Sonido

Los archivos de sonido indicados se pueden TG x4 222
seleccionar y escuchar. <7
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Conectar el controller al PC

En la primera conexién del controller al PC se debe instalar en el PC el
controlador para la interfaz USB. Esto se efectua por lo general de forma
automatica cuando el software ROBO Pro se ha instalado previamente
en el PC. Los detalles estan descritos en la ayuda del "software ROBO
Pro".

1. Conectar el cable USB con el PC.

2. Enchufar la fuente de alimentacién en la caja de enchufe (o conectar
el paquete acumulador).

3. Introducir el enchufe pequeno de la fuente de alimentaciéon en la
hembrilla de entrada de 9 V IN (8) del controller.

4. Conectar el controller en el interruptor de conexién/desconexion (12).
Mantenerlo pulsado aprox. 1 segundo.

Aparece brevemente la pantalla de presentacién con el nimero de
version del firmware. Se carga el sistema operativo y, a continuacion,
aparece el menu principal. Este es el punto de partida para navegar en el
menu del controller (véase el capitulo "Menu detallado").

Seleccionar e iniciar programas

1. Primero se debe transferir un programa mediante descarga del PC
al ROBOTICS TXT Controller. Una prueba de la conexion y el modo
de proceder exacto para descargar el programa se describen en la
ayuda del "software ROBO Pro".

2. Enla configuracion basica el programa se inicia automaticamente
tras la descarga.

3. La ejecucidn se detiene tocando el icono de parada en el display.

4. En el comportamiento de inicio se pueden asignar en todo momento
modificaciones individuales a cada archivo de programa, como p.
ej. Auto-Start o Auto-Load. Ello es posible en el menu seleccionando
Archivo | "Nombre de archivo X" | Configuraciones.

Los detalles de las correspondientes funciones se describen en el
capitulo "Menu detallado".
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Ampliaciones (conexion EXT)

Otros TXT Controller

Mediante la regleta de clavijas de 10 polos "EXT" es posible conectar
otros ROBOTICS TXT Controller mas. Véase el punto 2 en el capitulo
"Sinopsis de las conexiones".

De tal modo se amplia la cantidad de entradas y salidas.

1. Establecer el suministro de corriente a través de la fuente de
alimentacion o el paquete acumulador.

2. Asignar al nuevo controller la funcién de extensiéon mediante el
display.
Ello es posible en el menu Configuraciones | Propiedad | Extension.
3. Interconectar los controller con el cable de cinta plana suministrado.
En la linea de estado del controller se muestra a continuacién de qué

maestro (M) y de qué extension (E) se trata. Véase el cap. "La linea
de estado".

Ademas, estan previstos modulos adicionales de ampliacion.

Interfaz I2C

Esta interfaz estandar esta prevista para componentes disponibles en el
mercado que utilizan la interfaz, como p. €j. sensores especiales.
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Conexiones Bluetooth/WLAN

El ROBOTICS TXT Controller incluye un médulo inalambrico que puede
establecer una conexion por radio a través de Bluetooth o WLAN con un
PC u otros dispositivos. La configuracion de si Bluetooth o WLAN deben
estar activos se realiza mediante el menu Configuraciones, en el display
del controller

Estas conexiones por radio sustituyen el cable de conexién USB por
una conexioén inalambrica por radio. De tal forma, el ROBOTICS TXT
controller se puede activar en el modo online, es decir, el programa se
ejecuta en el PC y se realiza un intercambio de datos continuo entre el
PC vy el ROBOTICS TXT Controller. A través de una de estas conexiones
por radio también es posible cargar en el controller programas que se
ejecutaran alli independientemente del PC.

Requisitos:

Un PC compatible con Bluetooth o WLAN, o bien un lapiz USB Bluetooth
o WLAN usual con un chip de radio compatible con Windowvs.

fischertechnik publica una lista de lapices USB Bluetooth/WLAN
comprobados con éxito, que funcionan sin problemas junto con el
ROBOTICS TXT Controller. Permanentemente salen al mercado nuevos
lapices, mientras que otros ya no estan disponibles. Para poder ofrecer
siempre una informacién actualizada, este servicio puede consultarse en
nuestra pagina web:

www.fischertechnik.de - Downloads - ROBOTICS TXT Controller
Indicaciones sobre la calidad de la transferencia de datos:

El alcance es de aprox. 10 m y depende de la calidad del lapiz
USB Bluetooth/WLAN, asi como de las condiciones del entorno
(interferencias de otros dispositivos, obstaculos en el ambiente).

Debido al ancho de banda limitado, hay que contar con ciertas
restricciones en la comunicacion Bluetooth al transferir datos de imagen
de la camara USB fischertechnik.

El ancho de banda disponible a través de WLAN es considerablemente
superior y, de tal modo, la calidad de la transferencia de imagenes es
mejor.

El mayor ancho de banda y, con ello, la mejor calidad en la transferencia
de datos de imagen, se consigue con el cable USB.
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Conectar el TXT Controller mediante WLAN al PC

Requisitos:

1. El PC debe contar con un médulo de WLAN, o un lapiz USB WLAN
debe estar conectado e instalado en el PC.

2. EI ROBOTICS TXT Controller debe estar conectado y en el menu
Configuraciones, en Red, la funcion WLAN debe estar activa (véase el
capitulo "Menu detallado").

Para establecer la conexién con el ROBOTICS TXT Controller se hace clic
en el icono de red de la barra de iconos, en la parte inferior derecha de
la pantalla del PC:

Nota:

Si ya hay una conexién por radio establecida con un dispositivo, el icono
también puede aparecer asi:

Conectade actualmente a: Conectade actualmente a:

ugfischer.com b ugfischer.com

Acceso a Internet Acceso a Internet

Maobile Breitbandverbindung Maobile Breitbandverbindung

Telekom.de Telekom.de

Drahtlosnetzwerkverbindung Drahtlosnetzwerkverbindung

fischerintern fischerintern

ft-THT_78:a5:04:23:d(ef ft-THT_78:a%:04:23:d0:ef

UGfGuest

UGfGuest

Abrir Centro de redes y recurses compartidos Abrir Centro de redes y recursos compartidos

Seleccionar ft-TXT_... y, a continuacion, hacer clic en Conectar
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A continuacion, se debe introducir la clave
de seguridad de red. Esta se puede leer en
el display del Controller, en Configuracio-
nes — Red.

Se establecera entonces la conexion:

Si, a continuacioén, se vuelve a hacer

clic en el icono de red, en la ventana
siguiente se indica que la conexidén se ha
establecido y el dispositivo de puede usar:

Notas:

A la ventana para establecer la conexiéon
WLAN se llega a través de:

Botén de inicio de Windows - Panel de
control — Redes e Internet — Conectarse
a una red.

En los distintos sistemas operativos de
Windows las ventanas y los iconos pueden
presentar un aspecto diferente. Aqui se
utiliza la representacion de Windows 7.

L Conectarse a una red

Escribir la clave de seguridad de red

Clave de
seguridad: L
|| Ocultar caracteres

| Aceptar || Cancelar

r@' Conectarse a una red . ll-?:'-J‘

Conectandose a ft-TXT_78:a5:04:23:d0ef ...

| Cancelar

Conectade actualmente a: *s

ugfischer.com
I Acceso a Internet

Nicht identifiziertes Netzwerk
Sin acceso a Internet

T

Mabile Brettbandverbindung A
Telekom.de o
Drahtlosnetzwerkverbindung A
ft-THT_78:a5:04:23:d0:e( Conectado °, _‘_!
fischerintern .-!':!_
UGHGuest Al

Abrir Centro de redes y recurses compartidos

Conectar el TXT Controller mediante Bluetooth al PC:

Requisitos:

1. ElI PC debe contar con un médulo interno de Bluetooth, o un lapiz USB
Bluetooth debe estar conectado e instalado en el PC.

Nota: Si se utiliza un lapiz USB Bluetooth, siempre deberian usarse
los controladores Bluetooth de Windows preinstalados y no los
controladores especiales del lapiz Bluetooth, que normalmente se
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entregan en un CD junto con el lapiz. De este modo, se garantiza que

la conexion Bluetooth entre el PC y el ROBOTICS TXT Controller pueda
establecerse de forma sencilla y sin problemas. Para ello, simplemente
se introduce el lapiz Bluetooth en una interfaz USB libre. Windows
cargara automaticamente los controladores de Microsoft preinstalados
y, tras un breve momento, indicara que el dispositivo esta listo para usar.

2. EI ROBOTICS TXT Controller debe estar conectado y en el mend, en
el punto Red, la funcién "Bluetooth" debe estar activa (véase el capitulo
"Menu detallado").

| Windows Update

Establecer la conexion Bluetooth: a —

A(t\fy’ ‘anel ae control
Para establecer la conexion Bluetooth con T
el ROBOTICS TXT Controller, en la pantalla i Progrmas preterminades
del PC se selecciona el Botdn de inicio de i R

Image Writer

Ejecutar...

Windows y, a continuacion, Dispositivos s
e impresoras. (lscorrogrames  acives

el

o sl

Aparece una nueva ventana:

\_/\_) ‘\‘5’ &« Hard... » Dispositivos e impresoras » - |£? ‘ r

Alli se hace clic en Agregar un dispositivo. || so cio v feomens A

Agregar un dispositive Agregar una impresora

4 Dispositivos (15)

i

= ", ';
DEL20086 DSC-Hxov HDR-CXT00V HP Bas
Keyb
A continuacion se muestran todos los
dispositivos visibles, incluido el ROBOTICS |/ = fesneeee
TXT CO ntro”er Seleccionar un dispositivo para agregar a este equipo

Windows sequird buscando nuevos dispositives y los mostrara aqui.

Seleccién el TXT Controller haciendo doble
clic.

MS5410dn (PR140028)

SHARP M
/ 194901
MY ccriciosy
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Aparece una nueva ventana: -

Confl rm a r el C(’)d igO d e e m pa reja m I ento Compare los codigos de emparejamiento del equipo y de este disposit
p ro p u esto con S i g u i ente: Esto comprobard que s esté conectando con el dispositivo corecto.

Ny

ROBOTICE

;Coinciden o codigo del dispositive y el codige que se muestra ariba?

TR O xrse 22

48

0, si se solicita el cédigo de
emparejamiento del dispositivo, introducir
el codigo que puede leerse en el display del
Controller, en Configuraciones — Red.

@ [P Agregar un dispositivo

Escriba el codigo de emparejamiento del dispegs

ROBOTICS

Hacer clic en Siguiente y, a continuacion,
se conectara el dispositivo. Tras la conexidn correcta aparece el mensaje
"El dispositivo se agrego correctamente a este equipo".

Es posible que se requiera algun tiempo hasta que Windows instale
todos los controladores.

Si no se encuentra ningun controlador, no hay problema; aun asi, la
conexion funcionara.

A continuacion, en Panel de control - Hardware y sonido — Dispositivos
e impresoras se debe seleccionar

1. el TXT Controller y

@uvlr@. } Panel decontrol » Hardwareysonido » Dispositivos e impresoras » B
2 en el menu Conectar e e e
) Agregar un dispositivo. Agregar una impresora Solucionar problemas

Punto de acceso

mediante: Punto de acceso, + Dispositivas (®)
activar la conexiéon Bluetooth.

Importante: ESte ljltimo paso JV[?EIZ‘&GSG DSC-HXaV HDR-CX700V HP Basic USB HP E231 USB 2.0 Camera ‘&
debera ejecutarse cada vez  presorss g s O i :
que el PC o el TXT Controller se / ;
hayan desconectado y vuelto a | «-r, ..,___gr Zowe N .) Wy 4
conectar. s S

FT-txt-0 Categoria: Dispositive de infraestructura de red
Estado: Se estd instalando software para el dispositivo
-’%g( Estado: Necesita semeterse al proceso de solucién de problemas
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Después, la conexidon Bluetooth puede utilizarse para ese dispositivo en
el software ROBO Pro y seleccionarse como interfaz en COM/USB.

Conexion Bluetooth entre diferentes TXT Controller

En el modo de descarga un ROBO TXT Controller puede llegar a
intercambiar datos hasta con otros 7 ROBOTICS TXT Controller. En este
caso cada dispositivo puede establecer una conexion Bluetooth con
cada otro participante y a través de él enviar y recibir datos.

En ROBO Pro se encuentran a tal fin elementos de programa especiales
para enviar y recibir mensajes.

Mayor informacion sobre este modo de servicio se encuentra en la
ayuda de ROBO Pro (version 4.0 o superior).

Conexion Bluetooth/WLAN entre el TXT Controller y otros
dispositivos (p. ej. un teléfono movil)

El ROBO TXT Controller puede comunicarse basicamente con otros
dispositivos Bluetooth/WLAN, como p. ej. teléfonos inteligentes
apropiados. Para ello, en el dispositivo correspondiente se debe disponer
de un software de comunicacién especial y acorde con el ROBOTICS
TXT 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 - Downloads - ROBOTICS TXT Controller
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Anomalias

Interferencias electromagnéticas

En caso que el controller sea interferido por influencias electromagnéticas
externas, tras finalizar la interferencia puede continuar siendo utilizado para los
fines previstos. Eventualmente se debe interrumpir brevemente la alimentaciéon de
corriente y el controller ser reiniciado.

Anomalia

Causa

Eliminacion

Error de version de
programa

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

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

Error de programa 1

Mensaje de error ROBO Pro:

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

Incrementar la "Cantidad
minima de procesos" en la
pestana "Propiedades" del
programa ROBO Pro.

Error de programa 2

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

a) Incrementar la "Memoria
minima por proceso (descarga)"
en la pestana "Propiedades" del
programa ROBO Pro.

b) Una variable o un
subprograma se llama a si
mismo sin fin (recurrencia) y
provoca el desbordamiento

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
podido ser abierto porque ha sido
borrado en la memoria Flash.

Cargar nuevamente el archivo
de programa en el ROBO TXT
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
90 x 90 x25 mm (largo x ancho x alto)
150 g

Memoria y procesador

128 MB DDR 3 RAM, 64 MB Flash, ranura para tarjetas micro-SD (tarjeta
de memoria no incluida)

Procesador ARM Cortex A8 de 32 bits (600 MHz) + coprocesador
Cortex M3 de 32 bits; programable con el software ROBO Pro o un
compilador C (no incluido)

Sistema operativo

Basado en Linux, Open Source, incl. controlador de cdmara Linux,
software de procesamiento de imagenes integrado en ROBO Pro (ROBO
Pro no incluido en el volumen de suministro).

Alimentacion de corriente (no incluida)

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

Power Set (9V/2500 mA)

Interfaces

Dispositivo USB 2.0: hembrilla mini-USB

Host USB 2.0: hembrilla USB-A

Interfaz de radio (2,4 GHz/alcance aprox. de 10 m)
Bluetooth: BT 2.1 EDR+4.0
o WLAN 802.11 b/g/n

Diodo receptor infrarrojo: para emisores del Control Set fischertechnik
Art. No. 500881

Conexion de ampliacion EXT, regleta de clavijas de 10 polos: I2C
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Asignacion de pines EXT:

Ser-RX(3V3) 10 |o o| 9 SerTX(3V3)
Reservada 8 |o o| 7 Reservada
12C/reloj SCL(3V3) 6 |o o :|5 12C/datos de SDA (3V3)
Datos de laextension 4 |o o| 3 Datos de la extension
Datos de laextension 2 |o o| 1 Masa/GND

Préstese atencion: todas las lineas funcionan con 3,3 voltios.
jAtencion! Las tensiones de procedencia ajena superiores a 3,3 voltios
pueden danar el dispositivo.

Senal de entradas y salidas

8 entradas universales: digital, analdégica de 0-9V CC; analdgica de
0-5kQ

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

4 salidas de motor de 9V/250 mA: velocidad con regulacién continua,
resistentes al cortocircuito, 8 salidas individuales como alternativa.

Salida de sonido: archivos .wav, a través de altavoces

Display tactil
TFT de 2,4", 320 x 240 pixeles, 65536 colores

jAtencidon! No tocar el display tactil con objetos afilados o puntiagudos.
iPeligro de danos!

Reloj en tiempo real
Pila de respaldo: pila de botén CR2032
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Eliminar correctamente

Indicaciones sobre la proteccion del medio ambiente:

Los componentes eléctricos y electronicos de este kit de construccion
(p. ej. motores, lamparas, sensores) no son residuos domésticos. Al final
de su vida util deben ser entregados en un punto de recoleccion para el
reciclado de dispositivos eléctricos y electrénicos.

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 ejecucidn que no afecten ni la capacidad funcional ni
el valor del dispositivo nos quedan reservadas y no otorgan derecho a
una reclamacion.

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 ningun derecho de garantia debido a alguna deficiencia
irrelevante del controller. Por lo demas, el cliente puede solicitar s6lo una
solucion posterior, esto es, mejoras 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 solucidon posterior es fallida,
especialmente si es imposible, 0 no acertamos en un periodo apropiado,
Nnos negamos o se retrasa por nuestra parte de forma culposa. El

plazo de garantia es de 24 meses a partir de la entrega. Por defectos
materiales del controller derivados de un tratamiento incorrecto,
desgaste usual, trato erréneo o negligente, no nos responsabilizamos,
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
legislacion alemana.
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Responsabilidad

Esta descartada una responsabilidad por parte de fischertechnik GmbH
por danos que resulten del hecho que el controller no ha sido utilizado
conforme al empleo previsto.




ROBOTICS

Declaracion de conformidad

EC-Declaration of Conformity

]

Manufacturer / responsible person/ fischertechnik GmbH

Address Klaus-Fischer-StroBe 1
D - 72178 Waldachtal

Dedlares that the product
Type Art.-Nr. 153513 fischertechnik ROBOTICS TXT Contraller (01)

complies with the essential requirements of Article 3 of the RRTTE 1999/5/EG Directive, if used for its intended use ond thot the
following standords hos been applied:

EN 300328, V1.8.1

Electromagnetic compatibility and Rodio spectrum Matters (ERM); Wideband transmission systems; Data transmission equipment
operating in the 2,4 GHz ISM hond and using wide bond modulation techniques; Hormonized EN covering the essentiol requirements
of article 3.2 of the RRTTE Directive

EN 301489-1,V1.9.2
Flecomagnetic compatibility and Radio spectrum Matters (ERM); ElectroMagnetic Compatibility (EMC) standard for radio equipment
and services; Part 1: Common technical requirements

EN 301489-17,V2.2.1
Hectromagnetic compafibility and Radio spectum Matters (ERM); ElectroMagnetic Compatibility (EMC) standard for radio equipment;
Port 17- Spedific conditions for Broadband Data Transmission Systems

EN 62311:2008

Assessment of electronic and electricol equipment related to human exposure restrictions for electromagnetic fields (0 Hz - 300 GHz)
IEC 2311:2007 (Modified)

EN 60950-1:2006
Information technology equipment - Sofety - Part 1: General requirements|EC 60950-1:2005 (Modified).

fischer =

fischertechnik GmbH . __
s Fichor St | | Postagfh
Waldachtal, 19.11.2014 72178 Waldachtal /{77
(Place and date fo the declaration of conformity) DeyRERgand signafif




