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Clawbot z kontrolerem

Zaprogramuj kontroler VEX, aby kierowat Clawbotem IQ przez
kilka angazujgcych wyzwan przy uzyciu koncepcji petli.
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SPARK
SEEK

Odkryj nowe praktyczne kompilacje
I mozliwosci programowania, aby
zrozumiec¢ temat.




Gotowy robot Clawbot 1Q

Kompletny Clawbot 1Q.

Robot zostat zaprojektowany tak, aby mozna byto go zbudowac w krétkim czasie i aby mogt
by¢ poruszany autonomiczne lub za pomocg kontrolera.




Instrukcje budowania — uktad

napedowy + czujnik odlegtosci

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje dotyczace uktadu napedowego + czujnika odlegtosci (19 krokow):
Prawe koto: kroki od 1 do 6
Lewe koto: kroki od 7 do 12
Czujnik odlegtosci: kroki od 13 do 19

Wskazéwki dotyczace budowania:
W sekcji na goérze kazdego z krokéw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowg robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem: czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile

elementéw danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacja jest rozmiar
(jesli jest to potrzebne) oraz nazwa potrzebnego elementu.

Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, poniewaz przedstawiajg one jak nalezy
potgczy¢ poszczegolne czesci.

The section at the top of the step shows
important information for the build.
1x-2x12 Beam m Connector Pins 1x - Smart Motor

The first number under The next information under
the part (1x, 2x, 4x, etc) is the partimage is
the number of that piece the size (if necessary) and

you will need in this step. name of the part needed.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Pay close attention to the
green lines in the step images.

o

They will indicate how the
parts should be connected.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Krok 1: Przed rozpoczeciem budowy policz wszystkie elementy i trzymaj je w zasiegu reki.
Kazdy cztonek zespotu powinien znalez¢ elementy do budowy swojego elementu.
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x - 4x Pitch Shaft

Podczas umieszczania wafu podziatowego 4x, przekre¢ nim, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wtozony do silnika.




1x - 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connector  2x - 2x2 Connector Pins  1x - 2x3 Right Angle Beam  2x - 1x Pitch Standoffs




1x - 6x Pitch Shaft

2x - 36 Tooth Gears 2x - Rubber Shaft Collars 1x - 2x Plastic Pitch Shaft
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1x - 2x12 Beam

Krok 5: Przed zablokowaniem belki na miejscu upewnij sie, ze kota zebate pasujg do siebie.




2x - Rubber Shaft Collars 2x - Wheel Hubs 2x - Tires (200mm)

Po zamocowaniu kot, przekrec koto zebate, ktére ma wat wchodzgcy w silnik. Jesli obraca sie swobodnie i bez
oporu, oznacza to, ze wat wypadt ze swojego miejsca.




1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x- 4x Pitch Shaft

Podczas umieszczania watu podziatowego, przekre¢ nim, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania. Jesli obraca
sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wtozony do silnika.
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1x- 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connector  2x - 2x2 Connector Pins  1x - 2x3 Right Angle Beam  2x - 1x Pitch Standoffs

A~
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2x- 36 Tooth Gears. 2x-Rubber Shaft Collars ~ 1x - 2 Plastic Pitch Shaft

|

1x- 2x128Beam

Krok 11: Przed zablokowaniem belki na miejscu upewnij sie, ze kota zebate pasujg do siebie.
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2x - Rubber Shaft Collars 2x - Wheel Hubs 2x - Tires (200mm)

Po zamocowaniu kot, przekrec koto zebate, ktére ma wat wchodzqcy w silnik. Jesli koto obraca sie swobodnie i bez oporu,
oznacza to, ze wat wypadt ze swojego miejsca.

1x - 2x8 Beam ﬂ 4x-1x1 Connector Pins

2x - 2x Wide. 1x2 Corner Connetors 2x - 3x5 Right Angle Beams. 2x- 1x2 Connector Pins
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1x - Gyro Sensor 4x- 1x1 Connector Pins 1x - 2x Wide, 2x2 Cormer Connector
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Krok 14: Upewnij sig, ze zyroskop jest umieszczony w prawidtowy sposob, aby umozliwi¢ dostep do kabla.
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2x - 35 Right Angle Beams 4x- 1x1 Connector Pins. 1x-2x12Beam
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2x - 1x2 Connector Pins 2x- 1x1 Connector Pins

Krok 18: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obréci¢ element.




1x- Distance Sensor 4x-1x1 Connector Pins

Krok 19: Podczas mocowania czujnika odlegtosci nie wgnie¢ zadnego z dwdch otwordw ostonietych siatka.
poniewaz moze to spowodowac jego uszkodzenie. Upewnij sie, ze czujnik jest umieszczony w prawidfowy sposob,
aby umozliwic¢ dostep do kabla.




Instrukcja budowania — rama robota

Podsumowanie instrukcji budowania

Instrukcje budowy ramy robota (22 kroki):
Cargo Holder: kroki od 20 do 28
Podstawa ramienia: kroki od 29 do 41
Wskazéwki dotyczace budowania:
W sekcji na goérze kazdego z krokdw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowa robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile

elementow danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacja jest rozmiar
(jesli jest on potrzebny) oraz nazwa elementu.

Gotowy -element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, gdyz pokazujg jak nalezy potgczyC czesci.

The section at the top of the step shows
important information for the build.

1x - 2x12 Beam m Connector Pins 1x - Smart Motor

The first number under The next information under
the part (1x, 2x, 4x, etc) is the partimage is
the number of that piece the size (if necessary) and

you will need in this step. name of the part needed.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Pay close attention to the
green lines in the step images.

o

They will indicate how the
parts should be connected.
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1x- 1x12Beam 2x- 2x2 Connector Pins

1x - 1x8 Beam

N
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1x-1x10Beam 4x- 1x1 Connector Pins

2x - Mini Standoff Connectors. 2x- 2xPitch Standoffs 1x - 6x Pitch Standoff
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1x- 1x Wide 1x1 Corner Connector

1x - 2xWide, 1x2 Corner Connetors  2x - 1x1 Connector Pins - 44 Offset Right Angle Beam
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1x- 1x1 Connector Pin 1x- 6x Pitch Standoff




1x - Mini Standoff Connector 2x - 2x Pitch Standoffs
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2x - 1x1 Connector Pins 1x - 1x8 Beam
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1x- 2x Wide, 1x2 Corner Connetors - 1x Wide 1x1 Corner Connector  1x - 4x4 Offset Right Angle Beam
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1x- 1x1 Connector Pin 1x- 6x Pitch Standoff




* 8 . oo

2x- 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors  6x - 1x1 Connector Pins 1x - 2x8 Beam
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1x- 4x12Plate
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12x - 1x1 Connector Pins. 1x - Smart Motor
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Krok 31: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x- 1x6 Beam 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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B t x- 216Beam
E=ET

1x - Bumper Switch 2x - 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors 8x- 2x2 Connector Pins

Krok 33: Upewnij sie, ze przetgcznik zderzaka jest umieszczony w prawidfowy sposéb, aby
umozliwi¢ dostep do kabla.
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2x- 2x4 Beams 2x-2x2 Beams

i

1x- 2x4 Beam 4x-1x1 Connector Pins.
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1x- Step 32 Assembly
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Krok 36: Upewnij sie, ze inteligentny silnik jest ustawiony we witasciwym kierunku (otwor na wat znajduje sie na
dole)
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1x - 8 Pitch Shaft 2x- Rubber Shaft Collars. 2x- 12 Tooth Gears.
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8x- 1x1 Connector Pins 1x- 4x12 Plate 1x-TouchLED  1x- 2x Wide, 2x2 Corner Connector
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Krok 38: Upewnij sie, ze Touch LED jest umieszczony w prawidfowy sposob, aby umozliwi¢ dostep do kabla.
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1x- 1x6 Beams 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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Krok 39: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x - Step 37 Assembly 1x- Step 36 Assembly

Krok 40: Zamiast pokazania pojedynczych czeSci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
Podczas dodawania zespotu Krok 37, przekrec¢ wat podziatowy, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wtozony do silnika.
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1x- Step 36 Assembly

Krok 41: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrdci¢ element.




Instrukcja budowania - ramie

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje budowy ramienia (19 krokéw):
Ramie: kroki od 42 do 60

Wskazéwki dotyczace budowania:

W sekcji na gorze kazdego z krokdw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowg robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem: czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile
elementow danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacja jest rozmiar
(jesli jest on potrzebne) oraz nazwa elementu.

Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, gdyz pokazujg jak nalezy potgczy¢ czesci.

The section at the top of the step shows
important information for the build.

1x - 2x12 Beam m Connector Pins 1x - Smart Motor

The first number under The next information under
the part (1x, 2x, 4x, etc) is the partimage is
the number of that piece the size (if necessary) and

you will need in this step. name of the part needed.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Pay close attention to the
green lines in the step images.

o

They will indicate how the
parts should be connected.
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4x- 1x2 Connector Pins

il

2x - 3x4 Tee Beams







Krok 48: zanim przejdziesz do nastepnego kroku upewnij sie, Ze kota zebate sg dobrze dopasowane.
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1x - 4x4 Plate

>

Krok 49: Obroc jeden z czarnych watéw na Srodku kota zebatego, aby upewnié sie, ze pasujg do siebie i oba
obracajg sie w tym samym czasie przed dodaniem ptyty 4x4




2x - Rubber Shaft Collars
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4x- 1x1 Connector Pins 4x- 1x2 Connector Pins 3x- 1/2x Pitch Standoffs

2x- 2x Wide, 2x2 Corner Connectors

.

1x- 2x2 Beam
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1x - Rubber Band Anchor 1x - 1x4 Beam 4x- 1x2 Connector Pins. 1x - 60 Degree Angle Beam
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1x- 60 Tooth Gear 2x- 1x1 Connector Pins 1x-1x10 Beam

G

1x - Step 53 Assembly

Krok 56: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
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1x - Rubber Band Anchor 1x - 1x4 Beam 4x- 1x2 Connector Pins 1x- 60 Degree Angle Beam

Z
&~

#

I  cosssssses

1x- 60 Tooth Gear 2x- 1x1 Connector Pins 1x- 1x10Beam
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1x - Step 56 Assembly
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Krok 59: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.




1x - Smart Motor

Krok 60: Upewnij sie, ze inteligentny silnik jest ustawiony we witasciwym kierunku (otwor na watek znajduje sie po
prawej stronie). Po dodaniu silnika obrdc¢ jedno z kot zebatych, aby sprawdzic¢ napiecie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, Ze nie jest prawidfowo wfozony do silnika.




Instrukcje budowania - kleszcze

Podsumowanie instrukcji budowania

* Instrukcje budowania kleszczy (22kroki):
o Kleszcze: kroki od 61 do 82

* Wskazéwki dotyczace budowania:

o W sekcji na gorze kazdego z krokéw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowa robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile
elementow danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacja jest rozmiar
(jesli jest on potrzebny) oraz nazwa elementu.

o Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, gdyz pokazujg jak nalezy potgczy¢ czesci.

The section at the top of the step shows
important information for the build.
1x - 2x12 Beam m Connector Pins 1x - Smart Motor

The first number under The next information under
the part (1x, 2x, 4x, etc) is the partimage is
the number of that piece the size (if necessary) and

you will need in this step. name of the part needed.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Pay close attention to the
green lines in the step images.

—

They will indicate how the
parts should be connected.
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1x - 1x3 Shaft Lock Plate 2x- 1x1 Connector Pins
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1x - 45 Degree Angle Beam




2x- 1x2 Connector Pins 1x- 2x3 Right Angle Beam

n
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3x- 1x2 Connector Pins 1x - 1x6 Beam
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1x - 1x4 Beam 1x- 1x1 Connector Pin
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1x - 2x Wide, 1x2 Corer Connetor 1x - 3x4 Tee Beam

‘-O
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2x- 1x2 Connector Pins
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1x - 1 Tire (100mm Travel)

Krok 67: Upewnij sie, ze cze$¢ 100 mm Travel Tire jest dobrze dopasowana do rowka fgcznika naroznego o
szerokosci 2 x %.
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1x- 1x1 Connector Pin
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Krok 68: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x - 1x3 Shaft Lock Plate 2x- 1x1 Connector Pins 1x - 45 Degree Angle Beam
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2x- 1x2 Connector Pins 1x- 243 Right Angle Beam
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3x- 1x2 Connector Pins 1x - 1x6 Beam
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1x - 1x4 Beam 1x- 1x1 Connector Pin
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1 - 2x Wide, 1x2 Cormer Connetor 1x-3x4 Tee Beam
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2x- 1x2 Connector Pins
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1x - 1 Tire (100mm Travel)

Krok 75: Upewnij sie, ze cze$c Travel Tire 100 mm jest dobrze dopasowana do rowka fgcznika naroznego o
szerokosci 2 x %.
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1x - 1x1 Connector Pin

}

Krok 76: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x - Rubber Shaft Collar 1x- Step 68 Assembly
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Krok 77: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u
gory.
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1x- Rubber Shaft Collar 1x- Step 68 Assembly
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Krok 78: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
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2x-1x2Connector Pins  1x- 1x1 Connector Pin  1x - 60 Degree Angle Beam 1x - 1x3 Beam
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4x- 1x1 Connector Pins 1x - Color Sensor 1x - 2x Wide, 2x2 Comer Connector
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Krok 80: Podtgczany czujnik to czujnik koloru. Upewnij sie, ze czujnik jest umieszczony w prawidfowy sposob, aby
umozliwi¢ dostep do kabla.
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1x - Step 79 Assembly
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Krok 81: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.







Instrukcja budowania — montaz i

okablowanie

Podsumowanie instrukcji budowy
* Montaz i okablowanie (11 krokéw):
o Montaz koncowy: kroki od 83 do 93

o Grupa jest réwniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze czujniki i silniki sg
podtgczone do wiasciwych portéw za pomocg wyznaczonych kabli.

- Port 1: Lewe koto

- Port 2: dotykowy czujnik LED
- Port 3: czujnik koloru

- Port 4: zyroskop

- Port 6: prawe koto

- Port 7: czujnik odlegtosci

- Port 8: Przetgcznik zderzaka
- Port 10: silnik ramienia

- Port 11: silnik kleszczy

» Wskazéwki dotyczace budowania:

o W sekcji na gorze kazdego z krokéw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowa robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile
elementéw danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacjg jest rozmiar
(jesli jest on potrzebny) oraz nazwa elementu.

o Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.
o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, gdyz pokazujg jak nalezy potgczy¢ czesci.

+ Wskazéwki dotyczace krokéw 87-89:

o Liczby na zielonym tle oznaczajg numer portu, do ktérego zostanie podtgczony kabel.
Obrysowana na zielono liczba wskazuje czujnik, do ktérego bedzie podtgczony kabel.
Uzyj wskazanego kabla dla kazdego czujnika lub silnika. Podtaczajgc inteligentne
kable, upewnij sie, ze sg schowane, aby nie blokowac inteligentnych czujnikow ani
nie zaktécac¢ ruchu Clawbota



The section at the top of the step shows
important information for the build.

1x - 2x12 Beam m Connector Pins 1x - Smart Motor

The first number under The next information under
the part (1x, 2x, 4x, etc) is the partimage is
the number of that piece the size (if necessary) and

you will need in this step. name of the part needed.
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins

1x - Smart Motor

Pay close attention to the
green lines in the step images.

—

They will indicate how the
parts should be connected.
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1x - Step 12 Assembly 1x- Step 14 Assembly

Krok 83: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
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1x-Step 41 Assembly

Krok 84: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.

1x- Step 6 Assembly

Krok 85: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
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1x - Smart Radio 1x - Robot Brain 1x - Robot Battery 1x - Step 19 Assembly

Krok 86: Przed przymocowaniem Mdézgu do pozostatych elementow upewnij sie, ze Smart Radio i bateria
robota sg poprawnie wfozone. Pomaraniczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obroci¢ element.




2x - 300mm Smart Cables

1x - 300mm Smart Cable 2x-200mm Smart Cables

Krok 89: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x - Step 28 Assembly

Krok 90: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x- Step 82 Assembly

Krok 91: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obréci¢ element.
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2x - Rubber Shaft Collars 1x - 8x Pitch Shaft

Krok 92: Podczas dodawania watu podziatowego, przekre¢ nim 8 razy, aby sprawdzi¢ opor podczas obracania.
Jesli obraca sie swobodnie, nie jest prawidtowo wtozony do két zebatych.
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1x - 600mm Smart Cable 1x - 400mm Smart Cable

Krok 93: Liczby na zielonym tle oznaczajg numer portu, do ktérego zostanie podigczony kabel. Obrysowana na
zielono liczba wskazuje czujnik, do ktérego bedzie podtgczony kabel. Uzyj wskazanego kabla dla kazdego
czujnika lub silnika. Podtgczajgc inteligentne kable, upewnij sie, Zze sq schowane, aby nie blokowac inteligentnych
czujnikéw ani nie zaktocac ruchu Clawbota.




Analiza

Teraz, gdy juz zbudowate$ Clawbot IQ, zrébmy kilka testéw, aby lepiej poznac jego
wymiary. Pomoze nam to tworzy¢ i rozwigzywac labirynty, tunele i inne wyzwania. Zapisz
pomiary w notatniku.

e Jak dtugi jest Clawbot? Jak szeroki? Jak wysoki? Do pomiaru mozna uzy¢ linijki
(cale lub cm) lub jednej z belek. Uzywajgc belki VEX IQ Beam jako narzedzia
pomiarowego, nalezy policzy¢ odstepy miedzy rowkami z boku belki - stanie sie to
jednostkg miary.

e Gdybys chciat ustawic trzy Clawboty w rzedzie, tak by stykaty sie ze sobag, ile
miejsca by$ potrzebowat?

e lle Clawbotow bys potrzebowat, gdybys chciat ustawic je w jednej linii, stykajac je ze
soba, po obwodzie kwadratu o dlugosci boku 64 cali (162,4 cm)?
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SPARK
PLAY

Przetestuj swojego robota, obserwuj,
jak dziala, wzmocnij swoja logike i

umiejetnosci rozumowania poprzez

pomystowq i kreatywna zabawe.




Petle: upraszczanie

powtarzalnych czynnosci

y
¥

Add 1 cup of sugar Add 1 cup of sugar Add 1 cup of sugar Add 1 cup of sugar

Simplify

o~ TR

Uprosc projekty dzieki petlom

My, jako ludzie, powtarzamy wiele zachowah w naszym codziennym zyciu. Od jedzenia i
spania po mycie zebdw i spacery z psami - wiekszosc¢ tego, co robimy kazdego dnia, jest
powtarzalne. Na lekcjach matematyki wiemy, ze pomnozenie liczby przez zero zawsze
bedzie réwne zero lub Ze pomnozenie liczby przez jeden bedzie zawsze réwne liczbie,
niezaleznie od tego, ile razy to zrobimy. Chociaz mamy tendencje do powtarzania naszych
zachowan, czasami nasze instrukcje mogg by¢ uproszczone. Na przyktad, jesli korzystasz z
przepisu na upieczenie ciasta, nie znajdziesz tam: ,dodaj 1 szklanke cukru, 1 szklanke
cukru, 1 szklanke cukru, 1 szklanke cukru”. Zamiast tego znajdziesz instrukcje, abys dodat
cztery szklanki cukru.

Petle pomagajg nam uprosci¢ nasze projekty dla robotéw. Zamiast na przyktad dodawac
ten sam blok cztery razy, mozemy uzy¢ petli, aby nakaza¢ robotowi wykonanie tego
samego zachowania cztery razy, oszczedzajgc czas i miejsce podczas tworzenia projektu.
Wyobraz sobie zadanie, ktére mégtby wykonac robot, a ktére wymagatoby powtdrzenia
konkretnych zachowan. Te zachowania, wraz z blokiem petli z kategorii Blok sterowania,
sg tym, co musisz zaprojektowac, aby wykona¢ zadanie.




Analiza kontrolera — czes¢ 1

Przygotuj sie do programowania!

Clawbot jest gotowy do programowania za pomocg kontrolera! Ta lekcja nauczy cie jak
zaprogramowac podstawowe ruchy w projekcie.

Bloki VEXcode 1Q ktore zostang uzyte:

o Blok zawsze - ten blok zapetla zestaw blokéw. Petla typu forever - zawsze moze
zostac zakonczona jedynie przez uzycie bloku break - przerwij lub zatrzymanie
programu. Blok zawsze nie przestanie sie powtarzac, chyba ze zostanie w nim

umieszczony blok przerwij.

forever

o Oto przykfad uzycia bloku przerwij.

drive forward =

y

stop driving

Blok ustaw predkosci silnika - ustawia predkos¢ silnika.



set LeftMotor » velocity to @ % -

Predkos¢ mozna ustawi¢ w procentach lub obrotach na minute:

set ClawMotor * velocity to @ % =

%
rpm

* Blok obréc¢ - obraca silnik az do zatrzymania. Silnik zostatby réwniez zatrzymany przez
zatrzymanie programu.

spin LeftMotor forward -

« Blok kontroler pozycja - informuje o pozycji joysticka na kontrolerze wzdtuz osi. Joystick
posiada 0, gdy jest wysrodkowany na osi.

controller A ¥ position

o Ten blok umozliwi sterownikowi okreslenie predkosci silnika. Aby to zrobié, przeciggnij
ten blok z paska narzedzi miejsce predkosci w bloku ustaw predkosci silnika;
spowoduje to zastgpienie domysinej predkosci wybrang przez Ciebie pozycjg
Kontrolera.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat dowolnych blokéw, otwdrz Pomoc i wybierz blok (i), o
ktorych chcesz utrzymac wiecej informaciji.

Konstruktor w kazdej grupie powinien otrzyma¢ wymagany sprzet. Protokolant powinien
otrzymac notatnik inzyniera grupy. Programista powinien otworzy¢ bloki VEXcode Q.




Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Sprzet/ Inne przedmioty
1 Clawbot
1 VEX IQ Radio
1 Kontroler
1 Przewod Tether
1 VEXcode IQ Blocks
1 USB kabel — jesli uzywany jest komputer
1 Notes inzyniera



https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/228-3530.html
https://www.vexrobotics.com/228-3530.html

Analiza kontrolera - czesc 2

1. Przygotowanie

Przed rozpoczeciem ¢wiczenia sprawdz czy, kazdy element zostat przygotowany. Konstruktor
powinien sprawdzi¢ kazdg z kwestii:

*  Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wiasciwego portu?

*  Czy kable sg poprawnie wtozone do wszystkich silnikéw i czujnikow?
* Czy Mozg - jednostka sterujgca jest wigczony?

*  Czy bateria jest natadowana?

*  Czy kontroler jest sparowany z mézgiem robota?

*  Czy radio jest wiozone do mozgu robota?

*  Czy radio jest wtozone do kontrolera?

2. Otwoérz i zapisz przyktadowy projekt

Zanim zaczniesz tworzy¢ projekt, programista musi wybra¢ wtasciwy szablon z folderu
przyktadowych projektow w VEXcode 1Q Blocks. Do tej lekcji uzywany jest Clawbot: szablon
kontrolera.

-@- Tutorials

Open

Open Recent >

Open Examples ‘-—I

Programista powinien wykonac¢ nastepujgce czynnosci:

e  Otwdrz menu PIlik.




o Wybrac Otworz przyktady.
o Skorzystac z paska filtru u gory aplikacji i wybra¢ Szablony.

Choose an example file

oCOoODEMOOODCOEED

7 = : , .
)] - C C C B (]
it 4 & N o o Pawill KA i

Clawbot with

Autopilot Autopilot (Drivetrain) Clawbot Clawbot (Drivetrain) Centrebar PLTW Chassis Speedbuild Testbed

Bloki VEXcode IQ zawierajg wiele roznych szablondéw. Uzyjesz jednego z nich w tej lekcji.
Aby uzyska¢ pomoc i wskazowki dotyczace korzystania z szablonoéw, zapoznaj sie z
samouczkiem Korzystanie z przyktadow i szablonéw.

e Woybierz i otworz szablon Clawbot z kontrolerem.

<Back Choose an example file

OCEODEMOODOD HcOaEDED

™ ™= o3C o3 o3C PLTW = m Ju

PLTW Chassis Speedbuild Testbed

Autopilot Autopilot (Drivetrain) Clawbot Clawbot (Orivetrain) Covitraar

e Zapisz swoj projekt jako clawbotController.

® clawbotControlle...
SLOT

Sprawdz, czy nazwa projektu clawbotController znajduje sie teraz w oknie na srodku
paska narzedzi.




Analiza kontrolera - czesc¢ 3

1. Programowanie kontrolera

o Jakie sg zalety korzystania z bloku zawsze?

o Zbuduj ten projekt, jak pokazano ponizej, nie uzywajgc bloku na zawsze:

LeftMotor * velocity to = controller A = | position rpm v

RightMotor * velocity to controller D ¥ position rpm v

LeftMotor = forward »

RightMotor = forward =

Jak myslisz, co by sie stato, gdyby ten program zostat uruchomiony? Omow to z grupa.

Protokolant powinien zapisac przewidywania zespotu w notatniku inzyniera.




2. Jedz po torze slalomu!

B

5

s

Slalomy to trasy, po ktérych uczestnik musi poruszac sie wokot ustawionych flag lub markeréw.
Slalomy narciarskie sg popularnym sportem zimowym i sg cze$cig Zimowych Igrzysk
Olimpijskich.

Teraz, gdy kontroler jest sparowany i projekt zostat pobrany, mozesz porusza¢ Clawbotem
za pomocg kontrolera!

e Konstruktor i programista powinni odebrac¢ od nauczyciela cztery przedmioty,
ktorych uzyjesz jako flag w slalomie.

e Konstruktor, programista i protokolant powinni wspotpracowac i ustawic je tak,
aby Kierowca moégt porusza¢ Clawbotem, zgodnie ze schematem slalomu.

e Kierowca powinien pobrac projekt clawbotController. Jesli sg jakie$ pytania
dotyczgce pobierania projektu, zapoznaj sie z samouczkiem Pobierz i
uruchom projekt.




3. Robo-Slalom

Start

Finish




e Kierowca powinien uruchomic¢ projekt i poprowadzi¢ Clawbota do przodu i do tytu
oraz skreci¢ w lewo i w prawo uzywajgc obu joystickow.

e Protokolant powinien okresli¢, ile czasu zajmie Clawbotowi ukonczenie jazdy i
zapisa¢ czasy w notatniku.

e Jak szybko mozesz przeprowadzi¢ Clawbota przez tor?

Uzyj kontrolera, aby przeprowadzi¢ swojego Clawbota po zewnetrznej stronie kazdej ,flagi”.
Sciezka robota musi uniemozliwia¢ mu dotkniecie flagi i pozwala¢ na przekroczenie linii mety.
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SPARK
APPLY

Rozwigz inne problemy XXI wieku,

stosujac podstawowe umiejetnosci i

koncepcje, ktérych sie nauczytes.




Zastosowanie praktyczne

Tasma produkcyjna przesuwa czekoladki wzdtuz mechanicznej linii montazowej

Petle w produkcji

Roboty sg w stanie wykonywac¢ w kétko to samo zadanie, korzystajgc z petli. Posiadanie
robotéw wykonujgcych powtarzalne zadania ma wiele zalet. Nie meczg sie i nie potrzebujg
przerw (o ile majg statg moc). Z tego powodu odegraty one kluczowg role w produkcji, w ktorej
moga stale wykonywaé zadania, ktore bytyby bardziej wymagajgce a nawet niebezpieczne dla
ludzi.

Przyktadem branzy, ktéra skorzystata na robotach wykonujgcych powtarzalne zadania, jest
przemyst cukierniczy. Roboty, takie jak Flexpicker firmy ABB, mogg uzywaé przystawki
prézniowej do zbierania setek cukierkdw na minute. Roboty mozna zaprogramowac tak, aby
wywieraty odpowiednig site na bardzo delikatne cukierki, aby nie zostaty zmiazdzone. Roboty
na linii montazowej mogg rowniez uzywac czujnikdw wizyjnych do identyfikowania
znieksztatconych cukierkow, by ich nie podnosi¢ Programowanie robotéw z petlami moze
zwiekszy¢ wydajnosc¢ produkcji, na przyktad przemystu cukierniczego.




Rywalizujmy!

Uczniowie rywalizujgcy w wyzwaniu zespotowym

Dwa typy rywalizacji

Uzywanie petli do sterowania Clawbotem za pomoca kontrolera pozwolito kierowcy na
prowadzenie go po slalomie. Cwiczenie prowadzenia Clawbota to przydatne zadanie, ktére
pomoze ci przygotowac sie do jednego z wyzwan w mistrzostwach swiata robotéw VEX.

Sg dwa rodzaje wyzwan, z ktérymi zmierzg sie zespoty. W wyzwaniu umiejetnosci robotéw
zespoly starajg sie zdoby¢ jak najwiecej punktdéw za pomocg robota w dwoéch rodzajach
meczow. Mecze umiejetnosci jazdy sg catkowicie kontrolowane przez kierowce, a mecze
umiejetnosci programowania sg autonomiczne z ograniczong interakcjg ze studentami.
Kierowcy podczas konkurencji z umiejetnosci jazdy zmieniajg sie w potowie meczu, dlatego
wazne jest, aby oboje pocwiczyli jazde i wymyslili strategie zdobywania wiekszej liczby
punktow.

Drugim typem wyzwania jest Wyzwanie Pracy Zespotowej, w ktérym dwa roboty rywalizujg w
wyzwaniu jako sojusz w trwajgcych 60 sekund meczach, wspotpracujgc, aby zdoby¢ jak
najwiecej punktéw.




SPARK
RETHINK

Czy istnieje skuteczniejszy sposéb,
aby dojs¢ do tego samego wniosku?

Zastanow sie nad tym czego sie

nauczytes i sprébuj to ulepszyé.




Programowanie oparte na zdarzeniach:
komunikacja miedzy blokami

Programowanie oparte na zdarzeniach

Jesli Twgj pies przynosi Ci smycz lub siada przy drzwiach, daje Ci zna¢, ze musi wyjs¢ na
zewnatrz. W szkole, kiedy nauczyciel zadaje pytanie i widzi, jak podnosisz reke, wie, ze
uwazasz, ze znasz odpowiedz i chciatby$ odpowiedzie¢ na pytanie. Te zachowania sg
réwniez nazywane ,wyzwalaczami”.

Twoj pies wie, ze przyniesienie smyczy lub siedzenie przy drzwiach jest wyzwalaczem, ktory
daje ci znac, ze musi wyjs¢ na zewnatrz. Kiedy wiec widzisz go siedzgcego przy drzwiach ze
smyczg, reagujesz, wyprowadzajgc go na zewnagtrz. Podniesienie reki jest wyzwalaczem, ktory
informuje nauczyciela, ze chcesz odpowiedzie¢ na jego pytanie. Nastepnie nauczyciel reaguje
na wyzwalacz, wzywajgc cie do odpowiedzi.

Programowanie oparte na zdarzeniach w robotyce ma miejsce, gdy pewne zachowania
robota powodujg, ze robot wykonuje okreslone czynnosci lub reaguje na okreslone
wyzwalacze.

Aby dowiedzie¢ sie wiecej o programowaniu opartym na zdarzeniach, obejrzyj nasz samouczek
dotyczacy wydarzen, klikajgc Samouczki na pasku narzedzi i wybierajgc samouczek dotyczgcy
zdarzen.




@~ File -@ Tutorials

Kontroler: Clawbot kontrola

Teraz jestes$ gotowy, aby pobra¢ przyktadowy projekt i uzywac kontrolera do jednoczesne;j
obstugi Clawbota, jego ramienia i kleszczy!

Konstruktor w kazdej grupie powinien otrzymac¢ wymagany sprzet. Protokolant powinien
otrzymacé notatnik inzyniera grupy. Programista powinien otworzy¢ bloki VEXcode 1Q.

Wspomagany sprzet / oprogramowanie:

llosé Sprzet / inne przedmioty
1 Clawbot
1 Natadowana bateria robota
1 VEX 1Q Radio
1 Kontroler
1 Kabel Tether
1 Bloki VEXcode 1Q
1 Kabel USB (jesli uzywany jest komputer)
1 Notatnik inzyniera

Zanim rozpoczniesz ¢wiczenie...

Przed rozpoczeciem ¢wiczenia sprawdz czy posiadasz gotowy kazdy z elementow?
Konstruktor powinien sprawdzi¢ kazdg z nastepujgcych kwestii:

e Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wiasciwego portu?

o Czy kable sg poprawnie wtozone do wszystkich silnikow i czujnikéw?



https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/228-2604.html
https://www.vexrobotics.com/228-3530.html
https://www.vexrobotics.com/228-3530.html
https://www.vexrobotics.com/228-2786.html
https://www.vexrobotics.com/228-2786.html
https://www.vexrobotics.com/228-2785.html
https://www.vexrobotics.com/228-2785.html
https://www.vexrobotics.com/228-5671.html
https://www.vexrobotics.com/228-5671.html

Czy Mozg - jednostka sterujgca jest wigczony?
Czy bateria jest natadowana?

Czy kontroler jest sparowany z mozgiem robota?
Czy radio jest wtozone do moézgu robota?

Czy radio jest wtozone do kontrolera




Wyzwania — czesc¢ 1

Przed rozpoczeciem projektu programista musi wybra¢ wtasciwy przyktadowy projekt.
Przyktadowy projekt Clawbot Control zawiera konfiguracje silnikéw i czujnikéw Clawbot.
Jesli szablon nie jest uzywany, twoj robot nie uruchomi projektu poprawnie.

* Programista powinien przejs¢ do menu plikow, Otwoérzy¢ przyktady, przefiltrowac
wybierajgc Zdarzenia, a nastepnie wybrac przyktadowy projekt Clawbot Control.

__oC

le'e)

Clawbot Control

» Zapisz projekt.

® Clawbot Control

SLOT

Sprawdz, czy nazwa projektu Clawbot Control znajduje sie teraz w oknie ,po$rodku paska
narzedzi. Clawbot jest teraz poprawnie skonfigurowany, a projekt Clawbot Control jest
gotowy do uzycia.

Teraz spdjrz, jak bloki sg uzywane w tym projekcie. W swoich notatnikach inzyniera dokonaj
nastepujacych prognoz::

* Co sie dzieje, gdy uruchomisz ten projekt? Co Clawbot bedzie w stanie zrobic?

* Co by sie stato, gdybysmy nie uzyli bloku nie w tym projekcie?




Wyzwania — czesc 2

Cwiczenie A: Chwy¢ przedmiot!

Celem tego dziatania jest ztapanie i uwolnienie obiektu za pomocg kontrolera.

Oto kilka krokow, ktore poprowadzg Twoj zespot:

Konstruktor: umiesc robota swojej grupy na podtodze i upewnij sie, ze Clawbot ma
wystarczajgco duzo miejsca, aby sie poruszac¢ bez przeszkadzania innym grupom.

Kierowca: Wypisz kroki, jakie Clawbot bedzie musiat wykonac, aby ztapac obiekt.
Pamietaj, aby podac przyciski, ktérych bedziesz uzywac do wykonania tego zadania!

Protokolant: zapisz czynnosci wymienione na liscie kierowcy w notatniku technicznym.

Programista: Kliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobraé projekt Clawbot
Control do Mozgu.

Frograms . EB
Driver Conbtrol |
Depos

' e |_|.|tl ||'|'_. P ]y trol
EElE
ESelect.  ElSsettings

Programista: Sprawdz, czy Twoj projekt zostat pobrany do mézgu Clawbota, patrzgc na
ekran robota. Nazwa projektu, Clawbot Control, powinna by¢ wymieniona w slocie 1.

Kierowca: Uruchom projekt na Clawbocie, upewniajac sie, ze projekt jest podswietlony,
a nastepnie nacisnij przycisk Sprawd?z.

Kierowco: Chwy¢ i uwolnij obiekt za pomocg kontrolera.

Gratulacje! Ztapates przedmiot swoim Clawbotem za pomocg kontrolera!

Czy byty jakies roznice miedzy przewidywaniami kierowcy a dziataniami, ktére musiat podjgé
podczas czynnosci? Jesli tak, Protokolant moze dodac je do notatnika.




Wyzwania — czesc 3

Cwiczenie B: Konkurencja!

Celem tej aktywnosci jest uzycie umiejetnosci Clawbot do zebrania kilku obiektéw, po
jednym na raz i odtozenia ich na miejsce szybciej niz inne grupy w klasie. Powodzenia!

Oto kilka krokow, ktore poprowadzg Twoj zespot:

Konstruktor: Przenies$ obiekty swojej grupy na obszar pobierania obiektow, ktory
wyznaczyt twoj nauczyciel i upewnij sie, ze Clawbot ma przestrzen do poruszania sie bez
przeszkadzania innym grupom.

Kierowca: Wymien kroki, jakie Clawbot bedzie musiat wykona¢, aby ztapa¢ kazdy obiekt
i zwroci¢ go. Pamietaj, aby podac przyciski, ktérych bedziesz uzywac¢ do wykonania tego
zadania!

Protokolant: zapisz czynnosci wymienione w liscie sterownikéw w notatniku
technicznym.

Programista: Korzystajgc z zegara w klasie lub zegarka, zmierz czas i zgtos go
Protokolantowi.

Kierowca: Zbierz kazdy obiekt tak szybko, jak to mozliwe.

Protokolant: zapisuj czas w notatniku technicznym.

Gratulacje! Zebrates i zwrdcites wszystkie trzy obiekty, Clawbotem, za pomocg kontrolera!



Cwiczenie C: Zadanie druzynowe!

Celem tego ¢wiczenia jest wykorzystanie Clawbota i umiejetnosci pracy zespotowej w
sztafecie. Zespot bedzie odpowiedzialny za przesuwanie obiektu po trzymetrowej trasie w
jak najkrotszym czasie.

Gracz 1: Wybierz przedmiot i przenie$ go na linie jednego metra. Upu$¢ przedmiot.
Gracz 2: Podnies przedmiot i przenies$ go z jednego na dwumetrowa linie. Upu$¢ przedmiot.
Gracz 3: Podnies przedmiot i przenie$ go z dwumetrowej linii do mety. Upus¢ przedmiot w polu

bramkowym.

Start Finish




Pytania

Odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku inzyniera po wykonaniu ¢éwiczen A, B i
C.

*  Blok ustaw zatrzymanie silnika na wstrzymanie zarowno dla silnika ramienia, jak i
silnika ktowego. Co by sie stato, gdyby te bloki zostaty usuniete?

»  Bloki obrotu i zatrzymania, ktére kontrolujg silniki ramion i kleszczy, sg prawie
identyczne. Gdybys miat stworzy¢ ten program samodzielnie, jak mégtbys zaoszczedzi¢
czas i unikng¢ ciggtego przeciggania kazdego bloku do obszaru roboczego?




SPARK
KNOW

Zrozum podstawowe pojecia i dowiedz sie
jak zastosowac je w réznych sytuacjach.
Ten proces powtorki bedzie motywowat
do nauki.




Powtorzenie

Wiele osiggnates w tym laboratorium STEM! Ponizsze pytania pomoga ci przemysle¢
wszystko, czego sie nauczytes. Na kazde pytanie mozesz odpowiedziec tylko raz, wiec
dobrze sie zastanéw, zanim podasz odpowiedz!

1. Ktoére z ponizszych stwierdzen dotyczacych petli jest prawdziwe?

o Petla moze powtarza¢ czynnosci robota w nieskornczonosé.
o Petla moze powtarzac dziatania robota okreslong liczbe razy.
o Petla skraca liczbe blokéw potrzebnych w projekcie.
o Wszystkie te odpowiedzi sg poprawne.

2. Adam chce zaprogramowac¢ swojego Clawbota do ciggtego poruszania sie po
kwadratowej sciezce dookota pokoju bez zatrzymywania sie. Ktérego bloku
najlepiej uzy¢, aby to osiagngé?

Bloku czekaj do
Bloku powtdrz
Bloku na zawsze
Bloku powtarzaj az

O O O O

3. Aby rozpocza¢ projekt w blokach VEXcode IQ, jaka jest wiasciwa kolejnos¢
krokéw?

o Zapisz projekt, otwdérz menu plikow, nazwij projekt, wybierz przyktady, wybierz

szablon.

o Otwodrz menu plikow, wybierz szablon, nazwij projekt, wybierz przyktady, zapisz
projekt.

o Otwdrz menu plikow, wybierz przyktady, wybierz szablon, nazwij projekt, zapisz
projekt.

4. Janek stworzylt projekt, aby jego Clawbot jechat do przodu, ustawit kolor LED
Touch na niebieski i odtworzyt dzwigk. Chce powtorzy¢ te serie zachowan 4 razy.
lle cali do przodu przebyt Clawbot, po zakonczeniu dziatania petli?




drive forward » for o inches = >

set TouchLED2 * colorto blue =

play sound siren »

5. Teresa uzywa powtarzalnego bloku zawierajgcego 4 bloki. Blok powtarzania jest
ustawiony na 11- krotne powtoérzenie. Jaka jest prawidiowa notacja matematyczna,
ktora opisuje, ile catkowitych blokéw robot przejdzie w projekcie, tacznie z blokiem
powtarzania?

o 1+(@4x11)
o 4x11

o 4+11
o l+4+11

6. Prawda czy fatsz: Joystick, przyciski L i R sg wyzwalaczami do programowania sterowanego
zdarzeniami w przykladowym projekcie Clawbot Control.

o Prawda
o Fatsz

7. Jaka funkcje w ponizszym projekcie- petnig bloki ustaw zatrzymanie silnika?




ArmMotor » stoppingto hold »
set ClawMotor v stoppingto hold =

set ArmMotor v velocity to @ %

set ClawMotor » velocity to @ % =

fér‘evar
set LeftMotor v velocityto controller A w position % w
set  RightMotor v velocity to = controller D w  position % w
spin LeftMotor » forward =

spin RightMotor » forward =

Zatrzymujg ruch silnikéw po zakonczeniu petli.

Nie pozwalajg kontrolerowi porusza¢ ramieniem i kleszczami.
Umozliwiajg swobodne obracanie sie silnikdw.

Zapobiegajg upuszczeniu ramienia i / lub zamknieciu
kleszczy, gdy przyciski sterujgce ich silnikami sg zwolnione.

o O O O

8. Clawbot ma zadanie pokonania labiryntu i wyladowania na jednej z czerwonych
kropek. Clawbot zaczyna na polu z gwiazdkg i moze porusza¢ sie tylko po biatych
polach. Jaka jest najmniejsza liczba pdl, ktére Clawbot musi pokonaé, aby
wyladowacé na jednej z czerwonych kropek?







APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Artykuty w bazie wiedzy

Links to the VEX Robotics Knowledge Base Articles for this STEM Lab:

How to Turn On/Off a VEX IQ Robot Brain https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035952571-How-to-Turn-On-Off-a-VEX-1Q-Robot-Brain

How to Read Indicator Lights on the VEX 1Q Robot Brain https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035590672-How-to-Read-Indicator-Lights-on-the-VEX-1Q-Robot-Brain

How to Navigate the VEX 1Q Robot Brain https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-1Q-Robot-Brain

How to Connect VEX IQ Devices to Smart Ports https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035952151-How-to-Connect-VEX-IQ-Devices-to-Smart-Ports

How to Install or Remove the VEX IQ Robot Battery https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035951991-How-to-Install-or-Remove-the-VEX-1Q-Robot-Battery

How to Charge the VEX 1Q Robot Battery https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-1Q-Robot-Battery

How to Use the Autopilot Program in the Demos Folder https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035952031-How-to-Use-the-Autopilot-Program-in-the-Demos-Folder

Best Practices for Preserving the VEX IQ Robot Battery’s Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-Best-Practices-for-Preserving-
the-VEX-1Q-Robot-Battery-s-Life

Ideas for Organizing the VEX 1Q Super Kit https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035590332-1deas-for-Organizing-the-VEX-1Q-Super-Kit

VEX 1Q Brain Status (USB Cable) https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-lcon-USB-
VEXcode-1Q-Blocks

Links to VEXCode 1Q Blocks Knowledge Base Articles for this STEM Lab:

How to Begin a New Project in VEXcode IQ Blocks https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-1Q-Blocks
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How to Download and Run a Project https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035591232-How-to-Download-and-Run-a-ProjectVEXcode-1Q-Blocks

How to Save a Project on Windows https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035954531-How-to-Save-a-Project-on-WindowsVEXcode-1Q-Blocks

How to Save a Project on macOS https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035954511-How-to-Save-a-Project-on-macOSVEXcode-1Q-Blocks

How to Save a Project on Chromebook https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035955351-How-to-Save-on-a-ChromebookVEXcode-1Q-Blocks

How to Download to a Selected Slot on the Brain https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035591292-How-to-Download-to-a-Selected-Sloton-the-Brain-
VEXcode-1Q-Blocks
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ldentyfikacja belek kgtowych

30 Degree Angle Beam
228-2500-147

3x5 Right Angle Beam
228-2500-150

Jak rozpoznac rozne katy belek katowych

St

45 Degree Angle Beam
228-2500-148

2x3 Right Angle Beam
228-2500-145

WAL EAC

60 Degree Angle Beam
228-2500-149

S ‘,-"”.; \A/

4x4 Offset Right Angle
Beam 228-2500-151

Istniejg cztery rozne typy belek, ktére majg katy: 30 °, 45 °,- 60 ° i 90 °. Istniejg réwniez trzy typy
belek pod katem prostym: 3x5, 2x3 i belka typu offset. Najlepszym sposobem na okreslenie,
ktora belka posiada jaki kat, jest utozenie ich jedna na drugiej i poréwnaniu ich wygladu. Do
pomiaru mozesz réwniez uzy¢ katomierza.




Instalowanie gumowych kotnierzy

WEL(Y

26

Uzyj reki by podnie$c¢ temperature kotnierza

Kotnierze miekng po ogrzaniu

Przytrzymaj gumowe kotnierze watu w dioni przez 15-30 sekund, aby tatwiej wsung¢ je na
wat. Guma pod wplywem ciepta zrobi sie bardziej miekka i dzieki temu elastyczniejsza.




Usuwanie tgcznikow z belek i ptyt

Uzycie watu podziatowego do usuniecia tgcznika naroznego

Jak fatwo usungc ztgcza

Mozesz tatwo usung¢ tgczniki narozne z belek lub ptyt, umieszczajgc metalowy trzon w
jednym z otwordw fgcznika i pociggajgc na zewnatrz, przytrzymujgc jednoczesnie belke lub

ptyte.




Usuwanie kotkéw / pindw z belek i ptyt
VEX 1Q

Usuwanie pinu / kotka ptytki za pomocg belki

Jak tatwo usungc¢ kofki / piny z belek i ptyt

Mozesz szybko usungc tgczniki z belek lub ptyt, dociskajgc belke do tylnej czesci pinu / kotka,
co czesciowo go wypycha, dzieki czemu mozna go wyjg¢ palcami. Mozesz uzy¢ tej techniki,
aby tatwiej usunac je z poszczegolnych ptyt i belek lub z konstrukgji.




Usuwanie elementow
dystansowych ze ztgczek

dystansowych mini

» g
& =

Usuniecie elementu dystansowego ze ztgcza dystansowego mini

Jak fatwo usungc¢ czesci ze zlgczy dystansowych mini

Zigcza dystansowe i mini dystansowe mozna rozdzieli¢, przepychajac wat przez zigcze. Tej
samej techniki mozna uzy¢ do czesci z podobnymi kohcami w ztgczach mini, takich jak piny.




Zabezpieczenie watow za pomocya

gumowych kotnierzy

o

Wat niezabezpieczony Gumowy kotnierz dodany Zabezpieczony wat
do watu

Zabezpieczanie watu gumowym kotnierzem

Jak zabezpieczyC waty za pomocg gumowych kotnierzy

Waty mogg bardzo tatwo wypasc lub przechyli¢ sie, jesli nie sg odpowiednio zabezpieczone.
Aby tego unikngé mozesz zabezpieczy¢ je gumowym koncem Nastepnie wat mozna
potgczy¢ z konstrukcjg wsporczg za pomocg kotnierza umieszczonego na nim. Umozliwi to
obracanie sie watu, ale zapobiegnie jego chybotaniu lub wypadaniu.




Zabezpieczanie watow za

pomoca tulei

)

Wat niezabezpieczony Tuleja dodana do watu Wat zabezpieczony

Zabezpieczanie watow za pomocg tulei

Jak zabezpieczyC waty za pomocg tulei

Waty mogg bardzo tatwo wypasc¢ lub przechyli¢ sie, jesli nie sg odpowiednio podparte. Mozesz
zabezpieczy¢ go przed wypadnieciem, umieszczajgc na jego koncu tuleje. Nastepnie mozesz
podigczy¢ jg do innej belki lub dodatkowej czesci. Umozliwi to obracanie sie watu, ale zapobiegnie
jego chybotaniu lub wypadaniu.




Odpowiedzi do STEM Lab




Zatrzymaj sie i omow - jazda do

przodu i do tytu

Te kroki sg bardzo wazne, poniewaz rozpoczynajg prawie wszystkie ¢wiczenia z
programowania. Mozesz powiedzie¢ np: ,Zatrzymajmy sie tutaj na chwile.” Podsumujcie w
grupie kroki, ktére wtasnie wykonaliscie. Zapiszcie podsumowanie w notatniku inzyniera ”.

Przypomnij uczniom, ze kazda grupa powinna mie¢ kogos w roli protokolanta. Daj uczniom
okoto 5-10 minut na podsumowanie wszystkich czynnosci. Jesli czas pozwoli, popros kazdag
grupe o przedstawienie podsumowania. Przyktad tego, jak mogtoby wygladaé¢ podsumowanie:

e  Otworz menu plikow
o Wybierz przyktady

e Woybierz szablon

e Nazwij projekt

e Zapisz projekt




Zaprogramuj Autopilota, aby poruszat

sie do przodu

Blok jedz moze stuzy¢ do napedzania robota do przodu lub do tytu.

drive forward =

Aby przesungé autopilota do tytu, uczen bedzie musiat po prostu zmieni¢ blok jedZ na do tytu.

Wszystko, co mozna edytowaé wewnatrz blokéw, nazywane jest parametrem.

drive forward =

Podczas korzystania z bloku jedzZ nalezy pamietac, ze blok uzywany samodzielnie nie
powoduje zatrzymania robota. Na przyktad, jesli ponizszy projekt zostat pobrany i
uruchomiony na robocie, robot jechatby do przodu bez zatrzymywania sie.



drive forward =

Aby Autopilot przestat sie poruszaé¢, nalezatoby nacisngé X na Mézgu robota. Nacisniecie przycisku X
konczy projekt i zatrzymuje wszystkie silniki.

Podczas eksploracji do przodu i do tytu uczniowie bedg po prostu uzywac bloku jedz.
Jednak do programowania podstawowych ruchéw mozna uzy¢ innych blokéw.

Jesli uczen chce przemiescic robota o okreslong odlegtos¢, moze uzy¢ bloku jedz o.




drive forward * for G inches = | 2

Uczniowie mogg zmieni¢ przebytg odlegtos¢, dostosowujgc parametr w bloku.

drive forward * for @ inches = S

W powyzszym projekcie odlegtos¢ zmieniono z 1 cala na 30 cali. Uczniowie moga
zaprogramowac ruch robota w milimetrach lub calach.

drive forward + for @ inches » >




Blok odtworz dzwiek

play sound siren

Uczniowie beda dodawac¢ blok odtwdrz dzwiek do swojego programu.




when started

drive forward + for @ inches = B

play sound siren

siren

wrong way
wrong way (slow)
fill up

headlight on
headlights off
tolibooth

alarm

tada

J“_ AlAA‘




drive forward * for m inches = >

play sound siren ¥

W tym przykfadzie robot bedzie jechat do przodu o 10 cali, a nastepnie odtworzy dzwiek syreny.
Blok jedz o w tym projekcie jest blokiem oczekujgcym. Oznacza to, ze blok zatrzyma reszte stosu,
dopdki nie zostanie ukonczony (ten blok). Dlatego autopilot jedzie do przodu o 10 cali, a
nastepnie wydaje dzwiek syreny.

Blok jedZz o mozna rozszerzyc, aby stat sie blokiem nieoczekujgcym, jak w ponizszym
przyktadzie

drive forward » for @ inches » <4 and don't wait

play sound siren »

Dzieki temu programowi, gdy tylko Autopilot rozpocznie jazde, natychmiast odtworzy dzwigk
syreny. Dzieje sie tak, poniewaz blok jedz o jest teraz ustawiony jako nieoczekujgcy. NIE
zatrzyma stosu, dopoki nie zostanie ukonczony. Niektére bloki w blokach VEXcode 1Q mozna
zmieni¢ z oczekujgcych na nieoczekujgce, wybierajgc strzatke na koncu bloku.




turn right v for @ degrees b

Blok odtworz dzwiek jest rowniez blokiem nieoczekujgcym. Dlatego po uruchomieniu
ponizszego projektu Autopilot uruchomi syrene i natychmiast zacznie jecha¢ do przodu.

play sound siren »

drive forward + for m inches = £




Organizowanie uczniow w grupy

w celu analizy tematu

Podziel ucznidéw na grupy przed rozpoczeciem eksploracji. Studenci mogg by¢ zorganizowani

w grupy od dwoch do czterech uczniéw podczas zadania. Mozna wykorzystac nastepujgce
role:

o Konstruktor - ta osoba sprawdza, czy robot jest prawidtowo zbudowany i gotowy (np.
Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do odpowiednich portow? Czy mézg
robota jest wigczony?) przed uruchomieniem projektu.

o Programista - ta osoba uzyje bloku predkosci i innych do stworzenia projektu na
komputerze lub tablecie. Ta osoba rowniez zapisze projekt na robocie.

o Kierowca - ta osoba wybiera projekt, a nastepnie uruchamia go na robocie. Ona
réwniez odzyskuje robota po zakonczonym zadaniu.

o Protokolant - ta osoba zapisuje wszystkie odpowiedzi / refleksje grupy w
zeszycie inzyniera.

Jesli w kazdej grupie jest dwoch ucznidw, kazdy z nich moze wybra¢ dwie role. Jesli w grupie
jest trzech uczniow, jeden z nich moze wybrac dwie role. Jesli w grupie jest czterech uczniow,
kazdy moze miec¢ jedng role.

Przekaz uczniom liste rél i ich definicji. Gdy uczniowie znajdg sie w swoich grupach, pozwél cztonkom
wybrac¢ swojg role. Kragz po klasie i upewnij sie, ze kazdy uczen ma swojg role..

Przypominaj uczniom o rolach w trakcie eksploracji. Aby odpowiednio dziataty, uczniowie muszg
czuc sie odpowiedzialni za ich wypetnianie. Dlatego reaguj, jesli zobaczysz, ze uczen przejmuje
role innej osoby lub nie wypetnia przypisanej mu roli. Przypomnienia o tym, kto powinien co
robi¢, moze by¢ pozyteczng interwencja.




Motywuj do dyskusji - Jedz naprzod |

wstecz

Motywuj do dyskusiji
Pyt: Zapytaj uczniéw, co wedtug nich statoby sie, gdyby dodali do swojego projektu blok
zatrzymayj jazde. (Niech zapiszg odpowiedzi w swoich notatnikach).

drive forward =

stop driving

Odp.: W tym projekcie robot w ogdle by sie nie poruszyt. Dzieje sie tak, poniewaz projekt
nakazuje robotowi jazde do przodu, ale natychmiast nakazuje mu réwniez zatrzymanie sie.
Dzieje sie to tak szybko, ze robot sie nie porusza.

Gdyby uczniowie odpowiedzieli, ze autopilot ruszy do przodu, a nastepnie sie zatrzyma,
mozna ich zapytac, jak daleko robot moze sie przesung¢, zanim sie zatrzyma. Moze to
doprowadzi¢ do dyskusiji i wniosku ze projekt przechodzi bardzo szybko przez polecenia i
ostatecznie doprowadzi ucznidw do zrozumienia, ze polecenia sg wykonywane tak szybko,
ze robot sie nie porusza.

Dyskusja mogtaby by¢ wéwczas dobrym wprowadzeniem do korzystania z bloku czekaj:



drive forward =

stop driving

Korzystajgc z bloku czekaj, uczen moze zaprogramowac robota do jazdy do przodu przez
okreslony czas. Na przykiad w ponizszym projekcie robot jechatby do przodu przez 5 sekund, a
nastepnie sie zatrzymat.




Role w analizie

Studenci mogg by¢ zorganizowani w grupy od dwoch do czterech uczniéw podczas udziatu w
zajeciach.

Mozna wykorzysta¢ nastepujace role::

e Konstruktor - ta osoba sprawdza, czy robot jest prawidlowo zbudowany i gotowy (np.
Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wtasciwego portu? Czy modzg robota
jest witgczony?) przed uruchomieniem projektu.

e Programista - ta osoba odtworzy projekt dostarczony podczas eksploracji na
komputerze lub tablecie. Ta osoba réwniez zapisze projekt na robocie.

o Kierowca - ta osoba wybiera projekt, a nastepnie uruchamia go na robocie. Ta osoba
bedzie réwniez odzyskiwaé robota po wykonanym zadaniu.

e Protokolant - ta osoba zapisuje wszystkie odpowiedzi / refleksje grupy w zeszycie
inzyniera.

Jesli w kazdej grupie jest dwoch uczniow, kazdy z nich moze wybra¢ dwie role. Jesli w grupie
jest trzech uczniéw, jeden z nich moze wybrac¢ dwie role. Jesli w grupie jest czterech ucznidw,
kazdy moze miec¢ jedng role.

Przekaz uczniom liste rél i ich definicji. Gdy uczniowie znajdg sie w swoich grupach, pozwdl
cztonkom wybrac¢ swojg role. Kragz po klasie i upewnij sie, ze kazdy uczen ma swojg role. Na
tej stronie znajduje sie opcjonalna rubryka dotyczgca wspotpracy.

Przypominaj uczniom o rolach w trakcie zaje¢. Aby dziataty, uczniowie muszg czuc sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rol. Dlatego reaguj sie, jesli widzisz, jak uczen przejmuje
czyjas role lub nie wypetnia przypisanej mu roli. Przypomnienia o tym, kto co powinien robic,
co moze by¢ przydatng interwencja.




Zarys analizy jazdy do przodu i

do tytu

Schemat dla tych zajec jest nastepujgcy:

e Przedstaw blok jedz

o Wykonaj szybkg procedure rozwigzywania probleméw i sprawdz, czy autopilot VEX 1Q
jest gotowy

e Rozpocznij nowy projekt w blokach VEXcode 1Q

e Zmien nazwe i zapisz projekt

o Utwoérz projekt Drive, ktéry przesunie Autopilota do przodu

e Pobierz i uruchom projekt

e Zmien projekt Drive, aby przesung¢ Autopilota do tytu

e Pobierz i uruchom projekt

e Zakoncz ¢wiczenie dyskusjg




Odpowiedzi do ¢wiczenia B

Bonus:

drive forward * for @ inches = L2

drive reverse v for e inches = 3




Przedstawienie powigzan miedzy

uktadem napedowym a blokami
napedowymi

Zademonstruj Autopilota uczniom. Przedstaw uczniom blok napedowy. Przeczytaj opis bloku
napedu w Pomocy, wyswietl bloki VEXcode 1Q przed salg lekcyjng, albo niech kazda grupa
uczniow posiada ich opis na stacji roboczej. Omawiajgc deskryptor i cel bloku, zapytaj uczniéw,
czy potrafig zidentyfikowac, czym jest uktad napedowy. Omoéw z uczniami, ze ukfad napedowy
sktada sie z:

e Prostokgtne podwozie (konstrukcja mobilnego robota, ktéry utrzymuje kota, silniki i / lub inny
sprzet uzywany do tworzenia uktadu napedowego)

e Dwa silniki

e Cztery kota

e Przektadnie przekazujgce moc z silnikow do wszystkich kot

Uzyj robota Autopilot, aby pokazaé uczniom czesci uktadu napedowego podczas dyskusiji.
Nastepnie delikatnie obré¢ jedno z kot, ktore jest potaczone z silnikiem. Pokaz uczniom, ze
z powodu kot zebatych, mimo ze sita jest przyktadana do jednego kota, oba kofa sie
poruszajg. Powiedz uczniom, ze zamiast porusza¢ kotami recznie, uzyjemy bloku jedz do
zaprogramowania obrotow silnikdw i kot.




Pielegnowanie pozytywnego

srodowiska uczenia sie

Pielegnowanie pozytywnego srodowiska uczenia sie

Rozpoznaj i wzmocnij pozytywne zachowania, tworzgc liste konkretnych dziatan, do ktérych
chcesz zacheci¢ uczniow. Na przyktad:

e Uczniowie samoorganizujgcy swoje role w grupie
e Uczniowie dobrze wykonujacy kazdg ze swoich rél w grupie
e Uczniowie ostroznie obchodzg sie z robotem i komputerami / tabletami

e Uczniowie chwalg sie i zachecajg sie nawzajem podczas eksploracji

Kiedy uczniowie przejawiajg te zachowania, natychmiast je chwal. Przedstawiajgc pochwaty,
badz konkretny. Na przyktad, zamiast mowi¢ ,dobra robota”, mozesz zamiast tego

powiedzie¢ ,dobra robota, ostroznie przywrécites robota Autopilot we wiasciwe miejsce”.




Konfiguracja silnikow i czujnikow

Autopilota

Konfiguracja silnikow i czujnikow autopilota:

Port 1: lewy silnik

Port 2: czujnik odlegtosci
Port 3: czujnik koloru

Port 4: czujnik zyroskopowy
Port 5: Dotykowa dioda LED
Port 6: prawy silnik

Port 8: Przetgcznik zderzaka
Port 9: Przetgcznik zderzaka




Budowanie robota Autopilot z

zespotem

Zestaw narzedzi nauczyciela

Instrukcje budowania pokazg uczestnikom krok po kroku, jak zbudowac robota Autopilota.
Sekcja Wskazowki dotyczgce budowania zawiera dodatkowe informacje dotyczace
konkretnych krokéw, ktére pomogg uczniom odnies¢ sukces w budowaniu, wiec pamietaj,
aby wskazac¢ te sekcje uczniom. Na tej stronie dostepna jest opcjonalna rubryka do oceny
kompilacji robota. Jesli jakiekolwiek rubryki sg uzywane do oceny uczniéw, przejrzyj je lub
rozdaj kopie, zanim uczniowie rozpoczng prace, aby wiedzieli, w jaki sposdb bedg oceniani.

Przed rozpoczeciem pracy zastanéw sie, jak beda zorganizowani Twoi uczniowie. Czy
kazdy z nich bedzie miat wtasnego robota, bedg pracowali w parach lub zespotach? W
przypadku pracy w zespotach kazdy uczen moze zbudowac¢ cze$¢ robota lub kazdemu
mozna przypisac inng role. Podczas budowy Autopilota mozna wykorzysta¢ nastepujace
podziaty:

* Prawe koto - ta osoba wykonuje kroki 1-6, aby zbudowac¢ lewe koto Autopilota. Ta osoba
jest réwniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze silnik jest podtgczony do wtasciwego
portu (port 6).

* Lewe koto - ta osoba wykonuje kroki 7-12, aby zbudowac lewe koto Autopilota. Ta osoba
jest réwniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze silnik jest podtgczony do wtasciwego
portu (port 1).

* Czujniki - ta osoba wykonuje kroki 13-26 w celu zbudowania ramy na czujniki i ich
zamocowania.

* Modbzg robota - ta osoba wykonuje kroki 27-30, aby podtgczy¢ wszystkie komponenty, w
tym mozg robota, i upewnia sig, ze czujniki sg podtgczone do wiasciwych portow. Jest
rowniez odpowiedzialna za upewnienie sig, Ze bateria jest natadowana i gotowa.

o Port 2: czujnik odlegtosci

o Port 3: czujnik koloru

o Port 4: czujnik zyroskopowy

o Port 5: Dotykowa dioda LED

o Port 8: Przetgcznik zderzaka

o Port 9: Przetgcznik zderzaka



Jesli w kazdej grupie jest dwdch uczniow, kazdy z nich moze wybraé dwie role. Jesli w
grupie jest trzech uczniéw, jeden z nich moze wybrac dwie role. Jesli w grupie jest czterech
uczniow, kazdy moze miec¢ jedng role.

Przedstaw uczniom liste rol i zwigzanych z nimi obowigzkami. Gdy uczniowie znajdg sie w
swoich grupach, pozwdl wybra¢ im swojg role. Krgz po klasie i upewnij sie, ze kazdy uczen
posiada swojg role. Na tej stronie znajduje sie opcjonalna rubryka dotyczaca wspétpracy.

Przypomnij uczniom o rolach w trakcie zaje¢. Aby zadziataty, uczniowie muszg czuc¢ sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rol. Dlatego reaguij, jesli widzisz, jak uczeh przejmuje
czyjas$ role lub nie wypemnia przypisanej mu roli. Przypomnienia o tym, kto powinien co robi¢,
moze by¢ pozyteczng interwencja.




Dostosowywanie parametrow

Uczniowie mogg zmieni¢ przebytg odlegtos¢, dostosowujgc parametr w bloku.

drive forward + for @ inches = | 2

W powyzszym programie odlegtos¢ zostata zmieniona z 1 cala na 30 cali. Uczniowie moga
zaprogramowac ruch robota w milimetrach lub calach.

drive forward * for G inches = >

W jaki sposéb bloku jedz o jest w stanie zaprogramowac robota do przemieszczania sie na
okreslong odlegtos¢? W konfiguracji robota mozesz okre$li¢ rozmiar két. Na przyktad
typowy rozmiar kot autopilota to 200 milimetrow. Jest to domysine ustawienie w konfiguraciji
robota.

Jednak co wtasciwie oznacza rozmiar két? Podany rozmiar kofa to rzeczywisty obwdéd kota.
Oznacza to, ze za kazdym razem, gdy koto wykonuje jeden petny obrét, przemieszcza sie
ono o 200 milimetrow. Gdy blok jedzZ o jest zaprogramowany na przesuniecie do przodu o
okreslong warto$c¢ cali lub milimetrow, logika programowania wewnatrz napedu bloku
wykonuje obliczenia matematyczne. Na przykiad, jesli blok jedz o jest zaprogramowany na
ruch do przodu o 2000 milimetréw, oznacza to, ze kota muszg wykonac¢ 10 petnych
obrotéw. Blok jedz o jest w stanie sledzi¢ kazdy stopien ruchu kota za pomoca enkoderow
znajdujgcych sie w silniku.

Cafa ta matematyka jest uzupetniona logikg programowania wbudowang w blok jedz o.




