6-axis - robotarm 2.0 - erstellt Made by KatzMikeHD

Vertrieb der Bauanleitung und der Stiickliste durch Rebrickable (7 €): MOC-144282 6-Achsen-Roboterarm 2.0 LEGO POWERED UP - Version 2.0

diverse A durch: h t-online.
Anderungen wurden schli gefiihrt, weil die 2 Technik Hub's (4-kanalig) durch 1 SpikePrimeHub (6-kanalig) ersetzt wurde.
Im mechanischen Aufbau, wurden nur i (i
Die i habe ich selbst erstellt.
Programme wurden unter der i El i erstellt.

p
***_Stérungen, und/oder Fehler, bis hin zur Zerstérungen des Modell, liegt in eigener Verantwortung! **

Original von KatzMikeHD Nachbau von msw-home@t-online.de

6-axis-robotarm 2.0 ¢ Made by KatzMikeHD

|

Diese i (FB) hat 7 frei lig Tasten. Um Anzahl zu erhdhen, habe ich ein Programm geschrieben. (siehe weiter unten)
Dieses ogli das man pro weitere 6 freie T erhalt. Die griine Centertaste in der Mitte, ist der Modu:
Modus Anwahl LED wechselt zwischen: weif - griin - gelb -rot

Umschaltung erfolgt durch die griine Center Taste
Quittierung, alle Achsen sind auf "0" gesetzt - Taste li (+) Taste re (+) Reserve
Taste re Reserve

Reserve - Taste li

Reserve - Taste i (-) Taste re (-) Grundstellung anfahren, alle Achsen werden auf 0 Grad gesetzt

Achse 1 drehen = Taste li (+) Taste re (+) = Achs 1 drehen

Achse 2 zuriick = Taste li Taste re = Achse 2 vor

Achse 3 zuriick = Taste li (-) Taste re (-) = Achse 3 vor

Achse 4 drehen = Taste li (+) Taste re (+) = Achs 4 drehen

Achse 5 nach unten = Taste li Taste re = Achse 5 nach oben

Achse 6 drehen linksrum = Taste li (-) Taste re (-) = Achse 6 drehen rechtsrum

Reserve = Taste li (+) Taste re (+) = Ablaufprogramm Start Programm 1

Reserve = Taste l Taste re = Ablaufprogramm Start Programm 2

Reserve = Taste li (-) Taste re (-) = Ablaufprogramm Start Programm 3

Ver Lego K fiir die Steuer ik: 1-mal Technic GroRer Hub 45601, 3-mal Motor 88013, 3-mal Motor 88014
Lego Technik Hub: 4 kanalig man kann 4 Aktoren ( ) oder 4 i Batterien ig
Lego SpikePrime Hub: 6 kanalig, L: P! , Akku mit i A hluf
‘) Klassen 5-8
LEGO® Education

) LEGO® Technic Grofler Hub

L 45601
1



HANDLER FINDEN

Produktbeschreibung -

Der grofle LEGO® Technic Hub bietet modernste technische Funktionen und ist dennoch
einfach und intuitiv bedienbar. Das Gerat hat die Form eines LEGO Steins und verfigt
Uber 6 Ein-/Ausgange, an die verschiedenste Sensoren und Motoren angeschlossen
werden konnen. Zudem ist der Hub mit einer individuell anpassbaren Lichtmatrix (5 x 5),
Bluetooth, einem Lautsp , einem hsigen K einem wi
Lithium-lonen-Akku sowie einem Micro-USB-Anschluss ausgestattet. Dieser ermoglicht ein
Verbinden mit kompatiblen PCs und Tablets. Mit dem Hub, den Bausteinen und den
LEGO® Technic Elementen aus dem Set kdnnen die Schillerinnen und Schiler kreative
Roboter und motorisierte Modelle bauen, die mit ihrer Umwelt interagieren.
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Verlangerungskabel fiir 4 Motoren von AlliExpress

Verwendete Lego Komponeten zum Bau des Modell befindet sich in der Stiickliste von Rebrickable

Vertrieb der und durch (7€): MOC-144282 6-Achsen-Roboterarm 2.0 LEGO POWERED UP - Version 2.0
derzeit verwendete Achswerte
Achse | Taste | Sichtweise [ Bewegung | Grundstellung] Endanschlag[max. Wert] Geschwindigkeit
| | | Gradzahl | Gradzahl [ Gradzahl | °ls
LED muss griines Licht anzeigen
Achse 1 | links + | Draufsicht [ linksrum drehen | 0° 1322° [ 1200° | 4000
Achse 1 | rechts + | Draufsicht [ rechtsrum drehen| 0° [ -1322° | -1200° -4000
[Achse 2 [ links rot | Seitenansicht | nachvorn | 0° [ 2600° [ 2400° | 750 |
[Achse 2 [rechts rot| Seitenansicht | nach hinten | 0° [ -1600° | -1400° | -750 |
[Achse 3 [ links - | Seitenansicht [ nachunten | 0° [ 700° [ 500° ] 250 |
[Achse 3 | rechts- | Seitenansicht | nachoben | 0° | -380° [ -300° | -250 |
LED muss gelbes Licht anzeigen
Achse 4 | links + | von vorn gesehen | linksrum drehen | 0° 750° | 700° | 400
Achse 4 | rechts + | von vorn gesehen | rechtsrum drehen| 0° [ -750° | -700° | -400
[Achse 5 [ links rot | Seitenansicht [ nachunten | 0° [ 270° [ 240° ] 250 |
[Achse 5 [rechts rot|  Seitenansicht | nachoben | 0° [ 75 [ -150° ] -250 |
[Achse 6 | links - | von vorn gesehen | linksrum drehen | 0° [ Rundachse [ 270° | 100 |
[Achse 6 | rechts - | von vorn gesehen | rechtsrum drehen| 0° | Rundachse | -270° | -100 |

Derzeit verwendetes Programm - erstellt mit P - Blockp

Hier werden alle Komponenten aufgefiihrt, und zugewiesen
2.B. Achse 1 ist am Port "A" mit der Startdrehrichtung
die im Programm benétigt werden.

Umschaltung FB Modus starting at o

Achse1 on A~ withforward @) ~

Achse 2 with forward @)* v
NS~

®) ~

Achse 3 with forward
Achse 4
Achse 5

SV ~

Achse 6

Sy ~




#  Platzhalter

# Dient zur Anzeige auf dem PC Bildschrirm,

alle Achswerte 1-6 werden angezeigt.
repeat while ¥ true
>_ print “M“ v & Achse1v get angle v £ Achse2 v get angle v um"
> print « [EEFY» v KB Achsed v get angle v £ Aches v get angle v 1 nchse 6 JE)
>_ print « » v |l) Grdst.-alle Achsen auf 0 setzen ¥ “m » ) 1Achsev )
X wa ms

# | Platzhalter

Umschaltung der Fernbedienung erfolgt durch die Centertaste,
jedesmal wenn die Centertaste betatigt wird,
wechselt der Farbton von: weiss -> griin -> gelb -> rot
Farberklarung:

weiss Sonderfunktion z.B. Grundstellung anfahren / setzen
1= griin Hand- bzw. Einrichtbetrieb Achsen 1 - 3

= gelb Hand- bzw. Einrichtbetrieb Achsen 4 - 6
ot verschiedene Automatikabliufe

#

B v light on v ([ white v

DI RT Programm gestartet [EIDS

repeat while v true

repeat while ¥ true
X w FB v | center v ispressed and v Umschaltung FB Modus ¥ | < v [ [ll] = Umschaltung FB Modus v
(] Umschaltung F8 Modus v setto  [fl]  Umschaltung FBModus ~ | + v (@)

break out ¥ of loop

repeat while v Umschaltung FB Modus ¥

FB v light on ¥ green v

>_ print « QUSTRRPNIS » v ()  Umschaltung FB Modus v | )

break out ¥ of loop

repeat while v Umschaltung FB Modus » | ==+ (@)

B v light on v ([ yellow ~

>_ print « [USTPRPEIY » v (] Umschaltung FB Modus v | { )

break out ¥ of loop

Umschaitung FB Modus » | ==+ (@)

FB v light on ¥ red v

>_ print « m » Umschaltung FB Modus » | { )

break out * of loop

Umschaltung FB Modus ¥
B v light on v ([ white v

Umschaltung FB Modus v ' set to o

>_ print « [EUNRIEWESCE 55+ (H)  Umschaltung FB Modus v | { )

breakout ¥ of loop
S

#£ | Platzhaiter

Fernbedienung weiBe Farbe = Programm "0"

# Taste rechts unten "right-"

Grundstellung anfahren
Achse 1-2-3-4-5-6 auf 0 Grad

repeat whi

L B> right— v ispressed and v a - Umschaltung FB Modus ¥

£ Achse1 v runat m‘/x towards ¥ n then hold

£ Achse3 v mnat towards n c
it B e

Achse2 ¥ runat towards

oo B

Achse4 v runat towards

w B -

Achse5 ¥ runat towards

oo I

e
e

Achse3 v

Achse 6 v

get angle +

get angle v

O
O



. Achse6 ¥ runat RIJN °/s

X wait mms

#£ | Platzhalter

Der Roboterarm solite in der Position stehen, der als Grundstellung,
defeniert werden sollen.
FB zeigt weiB. left + betitigen,
BRI . i i Actsmotoren aut 0 Grad esetat,
Das ist der Ausgangspunk fir alle weiteren Bewegungen 1l
Ist ebenfalls Bedingung fir einen Automatik Start 11

repeat while ¥ true

X vaituntil (L rBv  leftd v ispresed and > (P Umschaltung FB Modus ~
£  Achse1 v resetangleto
° Achse2 ¥ resetangle to
° Achse 3 reset angle to
° Achse 4 v  reset angle to
L2  Achse5 v resetangleto
£ Achse6 v resetangleto n .

[| Grdst. - alle Achsen auf 0 setzen ¥ setto °

W) 1 Achse v setto o

# | Platzhalter

Dient nur zur Beschriftung

#

repeat while ¥ true

Dient nur zur Beschriftung - Programmierinfo
i wenn
elseif sonst, wenn

else  oder
wait until o i) Umschaltung FB Modus ¥
FB v  left+ v ispressed and v o v () Umschaltung FB Modus v
Achse 1 nach links drehen, Draufsicht
Achse1 ¥ runat m /s  forever ¥
F8 v | right+ v lispressed and v (@) Umschaltung FB Modus >
Achse 1 nach rechts drehen, Draufsicht
Achse1 ¥ runat m s  forever v
Y FBv  left# v ispressed and v ° Umschaltung FB Modus +

Achse 1 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse1 v stop hold v

repeat while v true
X vaituntil @) - - (] Umschaitung FB Modus ~
FB v  left v ispressed and v ° Umschaltung FB Modus ¥
Achse 2 nach vorn
Achse2 v runat */s | forever v
FB v | right v ispressed and v ° Umschaltung FB Modus +

Achse 2 nach hinten

Achse2 ¥ runat /s  forever ¥

notv (X BB leftv lispressed) andv @) M) Umschaltung FB Modus +

Achse 2 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse2 v stop hold ¥

repeat while ¥ | true

X vaituntt @) -- - () Umschaitung FB Modus v

it (& v teit—~ lispresed andv @) ==~ ([l)  Umschattung FB Modus +

# | Achse 3 nach unten



£ Achse3s v mnat m‘/s [T

elseif | % FB v  right— v ispressed and v o Umschaltung FB Modus ¥
Achse 3 nach oben
raees - 10 2] - |
& B left— v ispressed v () Umschaltung FB Modus ¥

Achse 3 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse3 v stop hold ¥

repeat while ¥ true
X vaituntil @) -- - (] Umschaitung FB Modus ~
P8 v | leit4 v ispressed) and v @) ==+ (|} Umschaltung 8 Modus v

Achse 4 nach links drehen von vome gesehen

Achse4 v runat [T s | forever v
L Bv  right+ v ispresed and > @) Umschaltung FB Modus

Achse 4 nach rechts drehen von vorne gesehen

Achses > runat [HIR s forever v

Y OBy i pressed | and v o Umschaltung FB Modus ¥

Achse 4 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse4 v stop hold ¥

repeat while ¥  true
X vaituntt @) -- - () Umschaitung FB Modus ~
FBv | left v ispressed and v o v ([} Umschaltung FB Modus v
Achse 5 nach unten
D GD
& FB~  rightv ispressed and v o Umschaltung FB Modus ¥
Achse 5 nach oben
nces = rnst. [ 7 | forver =
notv (& BB left~ lispresed) and v @ Umschaltung FB Modus ¥

Achse 5 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse5 v stop hold v

repeat while ¥  true
X vaituntil @) -- v (] Umschaltung FB Modus ~
X B tet—v spressed) andv @) ==+ (|} | Umschaltung FB Modus +
# | Achse 6 nach unten
|
£ Achse6 v mnat m °/s  forever ¥
elseif |t  FBv  right— v ispressed and v o Umschaltung FB Modus
Achse 6 nach oben
Achse6 > runat [BIR s forever v
L B> et—~ lspressed and > @) ==~ () Umschaltung F& Modus +

Achse 6 anhalten wenn Taster losgelassen ist

Achse6 » stop hold ¥

Dient nur zur Beschriftung Automatikablaufe:
Ab hier beginnen die Diirfen nur starten wenn alle Achsen in Grundstellung stehen!!!

Programmteile iedene Automatikablaufe 11! Sonst Zerstorungsgefahr !!!




P program
FF | Test 1. Automatikablauf - Start mit LED "rot" und Taste right "+"

repeat while ¥  true

X waituncl @) < (M) Grost - alle Achsen auf0setzen +

L FB<v  right# v ispressed and v o -

& multitasik until all v done
repeat ) tmes
£ Achsel v runat /s by~ m then hold v
() 1Achse v setto o
X wait m ms
() 1Achse v setto °
it [0 s

X

° Achse1 ¥ runat LN °/s by v m ® then hold v
X wait mms

£ Achse1 v runat m=/s by v m then hold v
X wait m ms

repeat o times

waituntil (€% Achse1 v get anglev | >v QE) wav @ -~ (W

acue - et [0 | v | D) ohen ho -
o
Achse2 ¥ runat NEN °/s by v m then hold v

it 3~

o € s

waituntil (2 Achse1 v get angle~ | > @E) wa- @ --- W

X

£ Achse3 v runat m‘/s by v m then hold v
X wait Mms

£ Achse3 v runat m’/s by v m then hold v
%= @~

repeat () times
X \waituntil (€2 Achse1 v get anglew ) > @E) wa- @) ---
Achse4 ¥ runat m °/s byv 700 then hold v
wait Y ms
Achses v runat [ /s by~ * then hold v
wait [EY ms

repeat () times

waituntil XX Achse1 v get anglev = >~ @ and v o ==~ (Il

X

£ Achse5 v runat m’/s by v m then hold v
X wait mms

£ Achse5 v runat m‘/s by v m then hold v
X wait m ms

repeat (@) times

X waituntil (@ Achse1 v get anglew | > @E) wa- @
Achse 6 ¥ runat m °/s by~ 270 then hold v
wait m ms

Achse 6 ¥ runat m /s by ¥ r3() ° then hold v

&
X
&
g% E -

Umschaltung FB Modus ¥

1Achse »

1Achse v

1Achse ¥

1Achse ¥

1 Achse v
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