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Uso geral

O ROBO Pro Coding € um ambiente de desenvolvimento para a programacao do novo controlador TXT 4.0 e,
portanto, para a programacao dos modelos da fischertechnik. O ROBO Pro Coding esta disponivel para
Windows, macQOS, Linux, iOS e Android e pode ser obtido dessas fontes.
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O co6digo mostrado pode ser usado para este modelo (a esquerda). A interface da web do ROBO Pro Coding
tem a seguinte estrutura (os numeros referem-se as areas destacadas na figura):


https://play.google.com/store/apps/details?id=eu.beemo.roboprocoding
https://apps.apple.com/us/app/robo-pro-coding/id1569643514
https://www.microsoft.com/de-de/p/robo-pro-coding/9mxpk52r734c?activetab=pivot:overviewtab
https://update.fischertechnik-cloud.com/repository/ft-roboprocoding-public/ft-roboprocoding-linux-STABLE.zip
https://docs.fischertechnik-cloud.com/uploads/images/gallery/2021-11/portugiesisch-allgemeinebenutzung-bild1.PNG
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Aqui esta o que foi programado em blocos, em Python
Este € o campo no qual os blocos sao inseridos para programar
3. A execuc¢éo do programa é documentada no console
e Os pontos de interrupcdo sédo usados para programas de depuracdo. Eles definem certos
pontos no codigo em que o programa € interrompido. Eles séo configurados por meio do editor e
consistem no nome do arquivo + namero da linha.
e O conteudo das variaveis pode ser visto em Termos.
¢ A pilha de chamadas mostra a nidificagdo das chamadas. Isso € particularmente Util ao se usar
funcdes.
4. Todos os blocos de programacéo podem ser encontrados aqui, classificados nas categorias de
atuadores , sensores e processamento
Esta linha é explicada separadamente em Cabecalho
6. Aqui, vocé pode adaptar o nivel de aprendizagem ao usuario. Por exemplo, dependendo do nivel,
apenas 0s blocos mais importantes séo exibidos.
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Cabecalho

No cabecalho estédo (da esquerda para a direita) os elementos operacionais para iniciar 0 programa, parar o
programa, iniciar o depurador, comecar o teste de interface, carregar o programa atual e conectar-se ao
controlador.

Iniciar programas

Caso deseje iniciar seu programa a partir do ROBO Pro Coding, cligue neste simbolo.

Parar programas

Caso gqueira interromper o programa antes que ele termine sozinho, toque neste simbolo.

O depurador

O depurador tem como objetivo facilitar a localizacao de erros no programa. Através do menu no canto superior
direito, vocé pode percorrer o c6digo passo a passo e, assim, simular a execu¢do de um programa. O programa
ainda reage a interagdo com sensores, por exemplo, ao pressionar-se um botdo. Ao executar o programa, Vocé
pode ver no campo grande a esquerda em qual bloco vocé esta e a direita em qual posicao no codigo Python.

O teste de interface

Ao clicar no simbolo com os trés controles deslizantes, esta janela se abre:


https://docs.fischertechnik-cloud.com/books/robo-pro-coding/chapter/aktore
https://docs.fischertechnik-cloud.com/books/robo-pro-coding/chapter/sensoren
https://docs.fischertechnik-cloud.com/books/robo-pro-coding/chapter/verarbeitung
https://docs.fischertechnik-cloud.com/uploads/images/gallery/2021-06/image-1623793979375-19-18.png
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Aqui vocé pode ver todos os dispositivos conectados. No caso de atuadores, vocé pode usar o controle
deslizante para verificar se eles estdo funcionando. O valor medido é especificado para 0s sensores (por
exemplo, o botdo tem 1 porque esta pressionado). O menu suspenso (triangulo pequeno) pode ser usado para
especificar o que esta conectado.

Carregar programas

Se vocé escreveu um programa e deseja que ele seja executado independentemente no controlador, pode
carrega-lo no controlador usando este simbolo. Em seguida, ele aparecera sob os arquivos no controlador. Ao
tocar no nome do programa, vocé chegara a subpasta do programa. Aqui esta um arquivo chamado "main.py".
Clique aqui e o botéo "abrir" no canto inferior direito deve se acender em verde. Pressione o botédo "abrir" e outro
menu sera aberto, com quatro opcdes:

1. Carregar: Carrega o0 programa para que vVocé possa inicia-lo a partir da tela inicial

2. Carregamento automatico: O programa € recarregado automaticamente da proxima vez que o
controlador for iniciado

3. Inicio automatico: O programa é recarregado automaticamente e iniciado direto da proxima vez que o
controlador for iniciado

4. Excluir projeto: O programa é excluido do controlador

Conexao ao controlador

Como se conectar ao controlador foi explicado aqui.

Configuracao do controlador

Para poder usar componentes como sensores e atuadores no programa, vocé deve conecta-los ao controlador,
nao apenas fisicamente, mas também no software. A configuracéo do controlador € sempre aberta
automaticamente e pode ser acessada na parte superior direita, ao lado do programa principal.

O controlador e todos os componentes que podem ser conectados a ele sdo entdo exibidos na area esquerda. O
controlador é arrastado para a area de programacao. Vocé pode entao conectar os componentes desejados ao
controlador usando arrastar e soltar.


https://docs.fischertechnik-cloud.com/uploads/images/gallery/2021-11/portugiesisch-allgemeinebenutzung-bild4.PNG
https://docs.fischertechnik-cloud.com/books/txt-40
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Carregar programas

Caso deseje salvar um programa, clique nas trés linhas no canto superior esquerdo do site ROBO Pro Coding.
Aqui, toque na opcao "Exportar". Agora vocé pode escolher se deseja salvar seu programa localmente em seu
dispositivo ou no GitLab.

Local: Depois de inserir o nome do seu programa, basta clicar em "Exportar" e o arquivo do programa estara no
seu dispositivo.

GitLab: Depois de inserir o nome do seu programa e seguir 0s passos indicados para inserir o token de acesso
pessoal, basta clicar em "Exportar” e o arquivo do programa sera salvo na sua conta GitLab.


https://docs.fischertechnik-cloud.com/uploads/images/gallery/2021-11/portugiesisch-allgemeine-benutzung-bild5.PNG

