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1 Introduktion

Vilkommen till anvindarhandledningen fér Lagerroboten, detta dokument in-
nehaller all information som behdvs for att starta, kontrollera och anvinda den
robot som skapats under TSEA29 Kontruktion med mikrodatorer kursen fran
hosten 2018.

2 Start

For att starta roboten sa sdtter man Over spaken pa den fysiska roboten till
"PA” vilket sétter igang den, innan start bér batterierna kontrolleras sa att de
ar fulladdade da det ar ett krav for att den ska fungera korrekt.
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Fetch Product
! Fetch
Fetching:
Product Id Square Side
0,0 1.0 2,0 3.0 4,0
>

01 1.1 2,1 3.1 4,1

0,2 1,2 2,2 3,2 4,2

0.3 1.3 2,3 3.3 4,3
shelf id 0o /|0 |&| Norr - Submit
fetching product 1
maoving east

10 cm Sllx=5 s y=14 = Submit

Figur 1: Skdrmdump fran programmet

3 Anvindargransnittet

For att toggla mellan de olika ldgena roboten kan koéras i, dvs autonomt eller
manuellt, s& finns det en knapp péa den fysiska roboten dar det gar att flippa
mellan dessa tva lagen.

Dimensionerna av kartan gar att mata in direkt i GaG via cm, x och y félten.
For att dessa ska ritas ut efter inmatning klicka pa ”Submit” och den grafiska
kartan uppdateras. Varje ruta i kartan far utifran dimensionerna éven ett x och
y-varde utifran positionerna med origo i nedre vénsta hornet.

Anvéandaren kan mata in i "shelf id” vilken produkt de vill hdmta och roboten
kommer i faltet under mata ut sina tankar, det vill sdga vad den ska hamta
péa "fetching product n” format samt vilken riktining den aker i pa "moving
[direction]” format.

Samtliga produkter finns i en lista bestdende av Product Id (vilken produkt),
Square (vilken ruta/upplockningsstation) samt side (vilken sida i rutan produk-
ten finns i). I Fetch Product s& skriver anvindaren in vilken produkt de vill
hédmta utifran de produkter fran listan, anvéndaren skriver da in Product Id.
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4 Manuellt lage

I manuellt 14ge kan robotens styras med tangentbordet fran GaG.
Tangentbordsbindningarna fér hjulen respektive armen &r:

Hjulen
1 kor rakt fram
J backa
< svang vanster
— svéang hoger
PGUP sving /4 rad vénster

PaDoOwN sviing ™ /4 rad hoger

Armen
1 CwW (MEDURS ARMRORELSE)
2 Ccw (MOTURS ARMRORELSE)
IN

Ur

= = ,0

Upp

S NERr

Z VANSTER

X HOGER

, KLAM (komma)

. SLAPP (punkt)
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