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Wyzwanie ruchowe

‘ Classroom '

Zaprogramuj autopilota do jazdy po wyznaczonej Sciezce
poprzez wykonywanie sekwencji ruchow.
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SPARK
SEEK

Odkryj nowe praktyczne,
kompilacje i mozliwosci
programowania, aby pogtebic¢
swoja wiedze na ten temat.




Gotowy robot Autopilot

Kompletny robot Autopilot.

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




Instrukcja budowania

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

The next information under
the partimage is

The first number under
the part (1x, 2x, 4x, etc) 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.
g R
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1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

Kroki 1-6 zostang powtdrzone dla krokéw 7—-12, wiec mozliwe jest wykonanie ich
jednoczesnie. Przed rozpoczeciem budowy policz wszystkie elementy i trzymaj je w zasiegu
reki.
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x - 4x Pitch Shaft

Podczas umieszczania watu podziatowego 4x, przekre¢ nim, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania.
Jedli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wiozony 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




1x - 2x12 Beam

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 két, przekre¢ 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

F

@ —

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

1x - 6x Pitch Shaft

E—
2x - 36 Tooth Gears 2x - Rubber Shaft Collars 1x - 2x Plastic Pitch Shaft




1x - 2x12 Beam

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

2

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

Po zamocowaniu két, przekre¢ koto, ktére ma wat wchodzgcy w silnik. Je$li koto obraca sie swobodnie i bez
naprezenia, watek wypadt ze swojego migejsca.
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1x - 2x8 Beam 4x - 1x1 Connector Pins
2x - 2x Wide, 1x2 Corner Connetors 2x - 3x5 Right Angle Beams 4x - 1x2 Connector Pins

{

2x - Large Chassis Corner Connectors 6x - 1x1 Connector Pins




2x - 2x8 Beams

{

12x - 1x1 Connector Pins
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1x - Touch LED

{

8x - 1x1 Connector Pins 1x - 4x4 Plate
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1x - Distance Sensor 4x - 1x1 Connector Pins

{

4x - 1x1 Connector Pins 1x - 2x12 Beam 2x - 3x5 Right Angle Beams
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2x - 1x2 Connector Pins 2x - 1x1 Connector Pins

{

8x - 1x1 Connector Pins 1x - 4x4 Plate




{

2x - Bumper Switch 4x - 1x1 Connector Pins

Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrdci¢ element.
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2x - 1x6 Beams 4x - 1x1 Connector Pins

1x - Step 13 Assembly 1x - Step 6 Assembly

Niebieskie liczby umieszczone na ksztattach kot zebatych reprezentujg elementy ukoriczone/zbudowane na
podstawie konkretnych krokéw (liczba w kole zebatym - numer kroku).




1x - Smart Radio 1x - Robot Brain 1x - Robot Battery 1x - Step 26 Assembly

Upewnij sie, ze Smart Radio i bateria robota sg witozone przed przymocowaniem mézgu do pozostatych

elementow

<

2x - 200mm Smart Cables

Kroki 29-30: podtgczajgc kable, upewnij sie, ze sg schowane, aby nie blokowac czujnikéw. Pomarariczowe
strzatki wskazujg, aby obrécic robota.
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4x - 300mm Smart Cables 2x - 200mm Smart Cables




Analiza

Teraz, gdy budowa robota jest ukonczona, sprawdz co potrafi. Nastepnie odpowiedz na
ponizsze pytania i zapisz je w swoim notatniku technicznym.

o Jak uzywatbys$ Autopilota w zyciu codziennym? Jakie zadania moze on wykonac?

e Pomysl o réznych czujnikach w autopilocie i wyjasnij, w jaki sposéb mogg one poméc
rozwigzac¢ wybrany problem w Twoim zyciu codziennym. (Przyktad: czujnik odlegtosci
moze pomac znalez¢ sciany w moim mieszkaniu podczas odkurzania).

e Pomysl o konstruowaniu autopilota. Jakg rade datbys komus, kto rozpoczyna
budowe?

e Pomysl o miejscu, ktére codziennie odwiedzasz w szkole. Zapisz 3-5 krokéw, ktore
doprowadzg cie do tego miejsca, tak jakby$ wyjasniat to znajomemu.
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PLAY

Przetestuj swojego robota, obserwuj jak
dziata, wzmocnij swojg logike i

umiejetnosci rozumowania poprzez

pomystowgq i kreatywna zabawe.




Trasa robota do recyklingu

Specyfika programowania - wprowadzenie projektu w
zycie

Ludzie sg w stanie poznawac¢ swoje otoczenie za pomocg kombinacji informacji
sensorycznych, decyzji, wnioskdw i wspomnien, z ktérych wszystkie pozwalajg nam
tworzy¢ mapy mentalne, ktére sg w duzej mierze jakosciowe (oparte na opisie, a nie na
pomiarach). Jednak roboty moga robi¢ tylko doktadnie to, co im kazesz - i mogg to robi¢
tylko poprawnie - jesli, otrzymajg szczegodtowe, ilosciowe (mierzalne) instrukcje. Te
instrukcje tworzg zachowania robota: czyli sposoby ich dziatania, od podstawowych do
ztozonych, w zaleznosci od tego, jak robot jest zbudowany lub zaprogramowany.

Podazajgc w tym kierunku, im bardziej szczegdtowe sg Twoje wskazowki, tym lepiej robot
bedzie w stanie osiggng¢ zamierzony cel. Aby to osiggnaé, jako programista musisz
zaprojektowac plan zawierajgcy kierunki wraz z pomiarami. Te oparte na pomiarach
wskazéwki tworzg plan, zgodnie z ktérym ma podgzac Twoj robot.




Wyobraz sobie scenariusz z robotem pomocnikiem...

Roboty mogg pomaoc ludziom wykonywac prace wydajniej i fatwiej. Na przyktad wyobraz
sobie szkote, w ktérej kazdego popotudnia ktos przychodzi do wszystkich klas, aby odebra¢
odpady. Podczas gdy uczen lub nauczyciel mogtby to zrobi¢, zabratoby to czas, w ktorym
mogli robi¢ cos innego. Zaprojektujemy plan i stworzymy projekt tak, aby ,Robot
Recyklingowy” mogt podjac sie tego zadania za nas. Robot bedzie podrézowat po wielu
salach lekcyjnych, a nastepnie zabierze odpady w okreslone miejsce i wrdci na poczgtek
trasy.

Gdzie zaczagC€? Jak zaczyna sie proces projektowania...

Kiedy architekci sg proszeni o zbudowanie nowego budynku, nie podnoszg mtotka i nie
zaczynajg go uzywac. Zanim narzedzie zostanie podniesione przez wykonawce lub
pracownika budowlanego, architekci poswiecajg duzo czasu i energii na tworzenie planéw
budynku. Muszg mysle¢ o przestrzeniach oraz o tym, jak sie tgczg i dziatajg na siebie. Ten
rodzaj myslenia nazywa sie mysleniem przestrzennym.

Po pierwsze, architekci muszg wiedziec, jakie jest przeznaczenie budynku i jak bedzie
uzywany - poznajg jego funkcjonalnosé. Nastepnie zastanawiajg sie, jak na wiele, wiele
réznych sposobdéw mogliby osiggnagc¢ te funkcjonalnosé i jak mogtoby to wyglgdaé. Architekci
tworzg szkice, listy i plany projektowe, ktére ich zdaniem mogag zadziata¢. Wspétpracujg z
innymi osobami zaangazowanymi w budowe, a plany te sg korygowane i ostatecznie
przeksztatcane w nowe - konkretne, wymierne plany, ktére zostang uzyte do budowy tego
konkretnego budynku.



Kiedy zaczniesz mysle¢ o planie projektu robota, zaczniesz w podobny sposéb. Po pierwsze,
musisz zna¢ funkcjonalnos¢ - co chcesz, aby robot robit? W tym przypadku chcemy, aby
robot pomagat nam zbiera¢ odpady do recyklingu. Musi on podrézowac po szkole i zbiera¢
konkretne rzeczy, wiec musisz pomysle¢ o przestrzeniach, w ktérych bedzie sie on poruszac,
oraz o tym, jak korytarze i klasy tgczg sie ze sobg. Nastepnie mozemy pomyslec o wielu
sposobach wytyczenia sciezki w Twojej szkole - uzywanie szkicow lub list do przedstawiania
pomystow pomaga innym, z ktérymi pracujesz, zobaczy¢ i lepiej zrozumie¢ Twoj sposéb
mys$lenia. Twoja grupa moze wzig¢ pomysty z kilku planéw i potgczyc¢ je w jeden. Nastepnie,
kiedy twoja grupa zdecyduje sie na plan projektu, mozesz stworzy¢ ostateczny plan -
konkretne instrukcje, ktérych robot ma przestrzegac.




Otwarte badania w laboratorium STEM:

projektowanie: Design

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

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

llos¢ Sprzet / inne przedmioty
1 Robot Autopilot
1 Natadowana bateria
1 Bloki VEXcode IQ
1 Kabel USB (jesli uzywany jest komputer)
1 Notatnik inzyniera
1 Duzy papier do mapowania
1 Markery

1 na grupe Blok do wykorzystania jako przeszkoda (opcjonalnie)

Co znajdzie sie w Twoim projekcie?

Bedziesz tworzy¢ plan lub projekt dla swojego Robota Recyklingujgcego, a nastepnie
stworzysz projekt, aby go wykona¢. Podczas gdy twdj robot tak naprawde nie bedzie
poruszat sie po twojej szkole, tworzenie planu na mniejszg skale nadal wymaga precyzji. Aby
to zrobi¢, kazdy plan i projekt powinien zawierac:

e Twoja klasa jest ,bazg domowg”, skad wyjdzie i gdzie robot wrdci
e Robot musi wejs¢ i wyjs¢ z 3 sal lekcyjnych
e Projekt musi zawiera¢ cztery polecenia: Jedz do przodu, Jedz do tytu, Skre¢ w lewo i
Skre¢ w prawo. (Projekt bedzie zawierat powtdrzenia tych polecen).
e Wskaznik odbioru odpaddw (tj. Wigcza sie czujnik dotykowy LED; odczekaj 3
sekundy; itp.)
Kiedy grupa pracuje razem nad planem projektu, Konstruktor i Protokolant powinni upewnié
sie, ze projektowana droga spetnia wszystkie te wymagania.


https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download

1. Zaplanuj rozwigzanie - myslenie przestrzenne w dziataniu

Teraz, gdy znasz juz wymagania i parametry, naszkicuj mape w swoim notatniku inzyniera, aby
pokazacé trzy przystanki, ktére zrobi twoj robot, aby odebra¢ odpady.

e Pamietaj, aby oznaczyé¢ punkt poczgtkowy i kohcowy oraz wazne sale lub miejsca.

e Uzyj strzatek, aby pokazac kierunek i kolejnosc¢ ruchu robota.

e Uzyj przyktadowego szkicu jako wskazéwki. Pamietaj, ze jest to plan, wiec nie musi by¢
doktadny, wiec mozesz dodac notatki lub informacje, ktére pomogg Ci rozpoczac¢
kodowanie.

e Skontaktuj sie ze swoim nauczycielem, gdy masz juz ukohczong mape w swoim notatniku.
Rejestrator powinien mie¢ ostateczng wersje do udostepnienia nauczycielowi i na
podstawie ktoérej mozna oprze¢ duzg mape.

¢ Kiedy nauczyciel zatwierdzi naszkicowang mape, uzyj duzej kartki papieru, markerow i
linijki, aby przenies¢ te mape na wiekszg powierzchnie, po ktérej robot moze jezdzic.
Pamietaj, aby tak mierzy¢ odlegtosci, ktore rysujesz, aby dopasowacé je do omowionych
parametrow i jednostek. W ten sposéb twoj kod bedzie pasowat do twojej mapy, aby
pomaoc twojemu robotowi pomysinie ukonczy¢ zadanie.
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Otwarte badania w

laboratorium STEM: kod

1. Przygotowanie do kodowania

@~ File -@ Tutorials

Samouczki i pomoc mozna znalez¢ u gory interfejsu VEXcode 1Q

Pamietaj, ze zawsze mozesz zajrze¢ do samouczkoéw, aby uzyskaé wiecej informaciji na temat
blokéw, sekwencji i rozwigzywania problemdéw. Skorzystaj z sekcji Pomoc, jesli chcesz wiedzieg,
co robi konkretny blok lub jak go uzywac.

Uzywanie blokéw ze specyfikacja

Aby przesungé robota okreslong (specyficzng)odlegtose, uzy bloku jedz o i zmien kierunek i
odlegto$¢, dostosowujgc parametry w bloku.

drive forward » for o inches = >

Aby skreci¢ w prawo lub w lewo o dowolny kat, uzyj bloku skreé¢. Ponownie mozesz
dostosowac parametry do swoich potrzeb.

turn right v for @ degrees »

Otworz nowy projekt

Programista powinien rozpoczg¢ nowy projekt z szablonem Autopilota (Naped), nazwaé go i
zapisa¢. Poniewaz bedziemy tworzy¢ sciezke dla robota recyklingowego, zmieh nazwe
projektu na ,Recycle Run”.

Aby przypomnie¢ sobie, jak rozpoczg¢, zobacz samouczki lub zapoznaj sie z przyktadowymi
programami.



2. Utwérz liste krokow, korzystajac z blokéw komentarzy

Co to sa komentarze?

Komentarze sg zwykle dodawane do projektow, aby wyjasni¢, co programista chciat, aby
dana czes¢ projektu robita. Sg wiec pomocne podczas wspotpracy i rozwigzywania
problemow.

W tym przypadku uzyjemy ich, aby poméc nam stworzyé ogolng liste krokow, ktore robot
musi wykonag¢, aby wykona¢ swoje zadanie.

Jaka jest pierwsza rzecz, ktérg zamierza zrobi¢ robot?
W projekcie uzyj blokow komentarzy, aby utworzy¢ podstawowg sekwencje. Protokolant lub

programista powinien wymieni¢ pierwsze 10 krokéw w blokach VEXcode 1Q, wraz z blokiem
komentarza dla kazdego kroku. Zobacz przyktad ponize;j.

Tekst w bloku nie musi by¢ tak konkretny, jak same bloki, poniewaz jest to tylko
"przewodnik", ktérego nalezy przestrzegac, gdy zaczynasz tworzy¢ wiasciwg sekwencje
kodowania.

drive forward to art room

turn left ;

drive forward into room

turn on touch LED

drive reverse out of room ’

3. Utwoérz sekwencje kodowania

Teraz nadszedt czas, aby przetozyc¢ te kroki na sekwencje blokow.

» Twoj robot powinien rozpoczg¢ droge jadgc do przodu, wiec przeciggnij i upus¢ blok jedz
o i ustaw parametry tak, aby pasowaty do pierwszego kroku w twoim planie.




* Poszukaj nastepnego kroku, upus¢ blok i ustaw parametry tak, aby pasowaty do
nastepnego kroku na twojej liscie. Kiedy wejdziesz do pokoju, dodaj blok wskaznika (np.
Ustaw kolor czujnika dotykowego LED lub odtworz dzwiek). Poniewaz Autopilot w
rzeczywistosci nie moze podnosi¢ rzeczy, "wskaznik" zastepuje robota odbierajgcego
recykling przed przejsciem dalej.

* Przeciggaj i upuszczaj bloki oraz ustawiaj parametry, az ukohczysz Sciezke dla swojego
robota.

4. Przygotowanie do uruchomienia projektu

Czy przed uruchomieniem projektu masz gotowy kazdy z tych elementow? Konstruktor
powinien sprawdzi¢ kazdg z nastepujgcych kwestii:

e Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wiasciwego portu?
Czy kable sg odpowiednio wtozone do wszystkich silnikow i czujnikéw?
Czy mozg jest wigczony?

Czy bateria jest natadowana?

Aby zapoznac sie z pobieraniem i uruchamianiem projektu, zobacz samouczki.

@~ File -@: Tutorials

5. Przetestuj swoj projekt

Nadszedt czas, aby przetestowaé swoj projekt! Upewnij sie, ze Twdj robot Autopilot ma
wystarczajgco duzo miejsca, aby méc uruchomic caty program bez upadku lub wpadniecia na
innego robota lub zespot.

e Operator powinien teraz uruchomic pierwszg czesc¢ projektu na robocie Autopilot,
upewniajac sie, ze projekt jest podswietlony, a nastepnie naciskajgc przycisk
Sprawdz.

e Jak przebiegt twoj test? Czy twoj robot jechat Sciezka, po ktérej myslates, ze
pojedzie? Postepuj zgodnie z tabelg rozwigzywania problemow i kontynuuj
tworzenie i sprawdzanie sekcji kodu, az do uzyskania petnej sciezki.




Does it work?

[ Yes ] [No, notyet]

A\ 4 A 4

- \ - .
Congratulations! Troubleshoot
Move on to 0 Did you miss a step?
the next section O Are the paremeters set correctly?
GEthE ploject O Are the directions accurate?
\ J \. J

Test again




Otwarta eksploracja STEM

Labs: udostepnianie

Pytania wymagajace refleks;ji

Gratulujemy projektu! Po ukonczeniu projektowania i kodowania poswie¢ chwile na
zastanowienie sie nad procesem, w ktory wiasnie sie zaangazowates. W swoim notatniku
inzyniera odpowiedz na nastepujgce pytania, ktore pomogg Ci zastanowi¢ sie nad
dokonanymi wyborami i rolami wszystkich oséb w grupie:

e Co wzigtes pod uwage planujgc sciezke dla robota?

e Jaki wskaznik wybrate$ i dlaczego?

e Jaka czes¢ procesu byta najwiekszym Twoim sukcesem lub Waszej grupy?

o Jaka czes¢ procesu byta najwiekszym wyzwaniem dla Ciebie lub Twojej grupy?
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Rozwigz inne problemy XXI wieku,

stosujac podstawowe umiejetnosci i

koncepcje, ktorych sie nauczytes.




Odniesienie do prawdziwego
Swiata

Wihoski robot sprzatajgcy smieci

Dzisiejsze roboty majg zdolnos¢é wykonywania zadan, ktoérych ludzie nie chcg wykonywaé. W
przypadku Wioch polityka zbierania $mieci doprowadzita do pietrzenia sie $mieci i
ostatecznie mniej czystego miejsca do zycia. Robot zbierajgcy Smieci przyjezdza do domu,
proszgc o osobisty numer identyfikacyjny, ktory identyfikuje zaréwno uzytkownika, pyta
réwniez , czy Smieci sg organiczne, nadajgce sie do recyklingu lub czy to zmieszane odpady.
Wykorzystanie z tego robota pomaga zaréwno wydajnie sprzata¢ Smieci, jak i Sledzi, ile
Smieci jest zbieranych we wtoskich miastach. Robot zabiera Smieci w swoim brzuchu na
wysypisko, do ktérego zaden cztowiek nie chciatby sie udac. Korzystanie z technologii takiej
technologii daje ludziom mozliwos¢ uzywania robotow do wykonywania zadan, ktorych ludzie
nie chcg i nie mogg wykonywac tak wydajnie.

W XXI wieku inzynierowie nadal opracowujg roboty do wykonywania zadan, ktére przynosza
ludziom wiele korzysci. Te postepy sprawity, ze roboty staty sie szeroko stosowane w
naszych spotecznosciach.

Korzystanie z robotow ma wiele zalet:

e Sg w stanie podnosi¢ ciezkie tadunki bez odnoszenia kontuz;ji.

e Sg bardziej precyzyjne w swoich ruchach.

o Moga wytwarzac¢ wiecej produktow w krétszym czasie.

e Mogag pracowac¢ ze statg predkoscig bez przerw.

o Potrafig wykonywac¢ zadania niebezpieczne dla ludzi.

e Mogg pracowaé w niebezpiecznych warunkach, takich jak stabe oswietlenie, toksyczne
chemikalia lub ciasne przestrzenie.



Konkurencja z celem!

Robot VEX IQ biorgcy udziat w wyzwaniu Squared Away

Szybkos¢ i kontrola

Kazdego roku uczniowie mogg zaprojektowac i zbudowac robota do staniecia przeciwko innym
zespotom w ramach wyzwania inzynieryjnego opartego na grach, organizowanego przez
Fundacje Robotic Education and Competition (REC). Turnieje odbywajg sie przez caty rok na
poziomie regionalnym, stanowym i krajowym, prowadzgc do mistrzostw swiata w robotyce VEX
kazdego kwietnia.

Wyzwanie VEX IQ rozgrywane jest na prostokgtnym polu 4'x8 '. Zespoty programujg swoje
roboty do poruszania sie po boisku, chwytajgc, rzucajac i umieszczajgc pionki w strefach
punktowanych, aby zdoby¢ jak najwiecej punktow.

W wyzwaniu 2019-2020 zatytutowanym Squared Away, druzyny muszg przesuwac pifKi
zaréwno po polach, jak i na gore kwadratéw. Podobnie jak wtoski robot do zbierania smieci,
kierowca porusza sie w danym celu, a zespoty bedg wspotpracowac, aby zebrac i przesungc
kwadraty do przestrzeni o odpowiednim kolorze w rogach planszy.




Oto kilka typowych zachowanh robota VEX:

e Poruszanie sie do przodu i do tytu

e Skrecane w lewo i w prawo

o Chwytanie obiektu gry

e Precyzyjne umieszczenie przedmiotu gry

e Sortowanie miedzy réznymi obiektami gry

e Rzucanie lub wystrzeliwanie przedmiotu gry

Boisko wyzwania VEX IQ Squared Away

Sg dwa rodzaje wyzwan, z ktérymi zmierzg sie zespoty. W wyzwaniu umiejetnosci robotéw
zespoly starajg sie zdoby¢ jak najwiecej punktow za pomocg skonstruowanego robota w
dwoch typach meczow. Mecze umiejetnosci jazdy sg catkowicie kontrolowane przez
kierowce, a mecze umiejetnosci programowania sg autonomiczne z ograniczong interakcjg z
uczniami. 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 punktow.

Konkursy VEX dajg uczniom mozliwosc:

e Zademonstrowania swoich umiejetnosci prowadzenia pojazdow i programowania.

e Pracowania razem jako zespdt, aby rozwigzywac problemy.

e Poznania nowych ludzi ze swojej spotecznosci, wojewodztwa, a nawet z innych
krajow.

e Dobrej zabawy!



SPARK
RETHINK

Czy istnieje skuteczniejszy sposéb,
aby dojs¢ do tego samego
whniosku? zastanéw sie nad tym
czego sie nauczytes i sprobuj to
ulepszy¢.




Ulepsz swoj projekt

Udoskonal swoj kod

Pamietasz swoj kod z sekcji Play? Zamierzamy teraz pobawi¢ sie tym kodem, aby
dopracowac go i poprawic¢, aby lepiej osiggng¢ zamierzony cel. Ta aktywnos$¢ ma 3 formy:

¢ Wyzwanie zwigzane z sekwencjonowaniem - aby pomadc Ci przemysle¢ kod, ktory
stworzytes, jak to dziata i dlaczego moze nie dziatac.

e Wyzwanie programowania - aby pomaéc Ci ¢wiczy¢ tworzenie sekwencji kodu, ktory
omija dodatkowe przeszkody.

e Wyzwanie zwigzane z wydajnoscia - aby poméc Ci przemyslec kod i przepisa¢ go
tak, aby dziatat z mniejszg liczbg blokdéw.

Gdy nauczyciel powie grupie, od ktérego wyzwania zaczac, przejdz do nastepnej strony i
postepuj zgodnie z instrukcjami dla danego wyzwania.



For all challenges, the Builder in each group should get the hardware required. The Recorder
should get the group’s engineering notebook. The Programmer should open VEXcode 1Q
Blocks.

Hardware/Software Required:

Quantity Hardware/Other Items
1 Charged Robot Battery
1 VEXcode |Q Blocks
1 Engineering Notebook
1 USB Cable (if using a computer)
1 1x1 Connector Pin

Before you begin the activity...

Before you begin the activity, do you have each of these items ready? The Builder should
check each of the following:

* Are all the motors and sensors plugged into the correct port?

* Are the smart cables fully inserted into all of the motors and sensors?

e |s the Brain turned on?

e |s the battery charged?




Udoskonal swoj kod

Wyzwanie sekwencjonowania

» Konfiguracja - konstruktor i kierowca powinni skonfigurowa¢ mape i robota w taki sposab,
w jaki byta przygotowana, gdy ukonczytes$ sekcje Play. Umiesc¢ robota w punkcie
poczatkowym. Programista powinien otworzy¢ projekt Recycle Run w blokach VEXcode
1Q. Protokolant powinien przejrze¢ zadanie, aby upewnic sie, ze projekt spetnia wszystkie
wymagania.

* Recenzja - programista powinien uruchomic¢ projekt bez zmian. Podczas jazdy robota cata
grupa powinna go uwaznie obserwowac.

Rozwigzywanie problemow - czy robot porusza sie zgodnie z oczekiwaniami? Jesli nie, w
ktorym momencie? Czy sg pominiete jakies kroki? Protokolant powinien przeczytac liste
krokéw utworzonych z grupg. W trakcie odczytu Kierowca powinien podnie$¢ robota i
przesungc go zgodnie z krokami; programista i konstruktor powinni sprawdzi¢ sekwencje
kodu, aby upewni¢ sie, ze pasuje do odczytywanych krokéw. Gdy zauwazysz pominiety
krok lub nieprawidtowy blok, wstrzymaj proces, aby naprawic bfgd.

o Czy to wtasciwy blok?
o Czy parametry sg doktadne?
o Czy potrzebujesz dodac wiecej blokéw?

» Uscislij - Za kazdym razem, gdy naprawisz cze$¢ sekwencji kodowania, Kierowca
powinien przywrocic robota do pozycji poczatkowej, programista powinien ponownie
uruchomi¢ projekt, a grupa powinna obserwowac robota, aby upewni¢ sie, ze zmiany
robig to, czego od nich oczekiwat zespét. Powtarzaj kroki 3 i 4, dopoki projekt nie spetni
wszystkich wymagan. Skontaktuj sie z nauczycielem, aby udostepni¢ poprawiony kod i
Sciezke robota.

Wyzwanie programowania

+ Konfiguracja - konstruktor i kierowca powinni skonfigurowa¢ mape i robota w taki sposéb,
w jaki byta przygotowana, gdy ukonczytes$ sekcje Play. Umies¢ robota w punkcie
poczatkowym. Programista powinien otworzy¢ projekt Recycle Run w blokach VEXcode
IQ. Protokolant powinien dodac¢ przeszkode do mapy w centralnej jej czesci. Zanim
przejdziesz dalej, zapytaj nauczyciela o poprawnos¢ umieszczenia przeszkody.

* Recenzja - programista powinien uruchomi¢ istniejgcy projekt Recycle Run. Cata grupa
powinna obserwowac poruszajgcego sie robota, a Kierowca powinien zatrzymac projekt,
gdy / jesli robot uderzy w przeszkode.

*  Popraw - zlokalizuj na liscie blokow komentarzy i sekwencji kodowania, moment kiedy
robot napotkat przeszkode. Uzyj blokow komentarzy, aby zmienic¢ plan omijania
przeszkody.

* Przepisanie - programista powinien nastepnie odpowiednio zmieni¢ sekwencje kodu -
usuwajgc, dodajgc lub edytujgc parametry blokéw, aby pasowaty do nowego planu



dziatania. Po zakonczeniu zmian w kodzie uruchom ponownie projekt i obserwuj robota,
aby sprawdzi¢, czy porusza sie zgodnie z zamierzeniami. Jesli tak sie nie stanie, sprobu;j
rozwigzac problem w grupie, zanim poprosisz nauczyciela o pomoc.

Rozwigzywanie problemow - czy robot porusza sie zgodnie z oczekiwaniami? Jesli nie, w
ktérym momencie? Czy sg pominiete jakies$ kroki? Protokolant powinien przeczytac liste
krokow utworzonych z grupg. Po kazdym kroku, w trakcie odczytywania go, Kierowca
powinien podniesc robota i przesung¢ go krok po kroku; a programista i konstruktor
powinni sprawdzi¢ sekwencje kodu, aby upewnic sie, ze pasuje do odczytywanych
krokéw. Gdy zauwazysz pominiety krok lub nieprawidtowy blok, wstrzymaj proces, aby go
naprawic.

o Czy to wtasciwy blok?
o Czy parametry sg doktadne?
o Czy potrzebujesz dodac wiecej blokéw?

Skontaktuj sie z nauczycielem, aby udostepni¢ swoéj nowy kod i $ciezke robota..

Wyzwanie zwigzane z wydajnoscig

Konfiguracja - konstruktor i kierowca powinni skonfigurowa¢ mape i robota w taki sposob,
w jaki byta przygotowana, gdy ukonczyte$ sekcje Play. Umies¢ robota w punkcie
poczgtkowym. Programista powinien otworzy¢ projekt Recycle Run w blokach VEXcode
IQ. Protokolant powinien przejrze¢ zadanie, aby upewnic sie, ze projekt spetnia wszystkie
wymagania.

Co to jest wydajnos¢ kodu?

Gdybys potrzebowat 3 rzeczy z kuchni, prawdopodobnie zebratbys je wszystkie na raz,
zamiast robi¢ to 3-krotnie. Czemu? Poniewaz bytoby to bardziej wydajne. Efektywnosé
Ozhacza wypracowanie czegos bez marnowania czasu, energii czy materiatow. Jak to sie
taczy z programowaniem?

Wydajnos¢ kodu oznacza, ze projekt jest napisany tak, aby dziatat dobrze i szybko, przy
jak najmniejszym naktadzie pracy lub krokéw przy jednoczesnyem poprawnym jej
wykonywaniu. Jest to wazne, poniewaz zmniejsza ryzyko, ze program nie bedzie dziatat
dobrze, a co za tym idzie, spowoduje problemy w innych czesciach programu, ktore
dziatajg jednoczesnie. Wydajnos¢ kodu moze by¢ miarg jakosci, a kiedy piszemy
programy w VEXcode 1Q, czesto szukamy najbardziej ,wydajnego” projektu jako
preferowanego rozwigzania..

Zasadniczo wydajnos¢ kodu jest zasada, ktora oznacza, ze chcesz napisa¢ kod, ktory
osiggnie cel przy uzyciu mozliwie najmniejszej liczby polecen lub blokéw.

Przemysl ponownie - spdjrz z catg grupg na sciezke, ktérg wyznaczytes robotowi. Czy
istnieje krétsza trasa, ktdrg moze pokonac? Czy istnieje inny sposéb na szybsze
spetnienie wymagan?

Popraw - sprobuj zmieni¢ sekwencje kodu, aby zuzywata o 3 bloki mniej, a jednoczesnie
spetniata wszystkie wymagania. Skorzystaj z tych pytan, aby znalez¢ miejsca do
sprawdzenia




o Jesli usuniemy ten blok, co zrobi robot?
o Czy ten blok jest zbedny? (Powtérzenie czegos, czego nie trzeba powtarzac).

o Czy istnieje pojedynczy blok, ktéry moze wykonac prace dwadch lub trzech innych z
twojej sekwencji?

o Czy sg jakies powtarzane bloki lub sekwencje, ktére mozna zastgpi¢ blokiem petli /
powtarzania??

Po zakonczeniu zmian w kodzie programista powinien ponownie uruchomié¢ projekt, a
grupa powinna obserwowac robota, aby sprawdzi¢, czy porusza sie zgodnie z
zamierzeniami. Jesli tak sie nie stanie, sprobuj rozwigzac¢ problem w grupie, zanim
poprosisz nauczyciela o pomoc.

Skontaktuj sie z nauczycielem, aby udostepni¢ swoj nowy kod i Sciezke robota.

Rozwigzywanie problemow - czy robot porusza sie zgodnie z oczekiwaniami? Jesli nie, w
ktérym momencie? Czy sg pominiete jakies$ kroki? Protokolant powinien przeczytac liste
krokdéw utworzonych z grupg. Po kazdym kroku, w trakcie odczytywania go, Kierowca
powinien podnies¢ robota i przesung¢ go krok po kroku; a programista i konstruktor
powinni sprawdzi¢ sekwencje kodu, aby upewnic sie, ze pasuje do odczytywanych
krokéw. Gdy zauwazysz pominiety krok lub nieprawidtowy blok, wstrzymaj proces, aby go
naprawic.

o Czy to whasciwy blok?

o Czy parametry sg dokfadne?

o Czy potrzebujesz doda¢ wiecej blokow?




Ocen i wyjasnij

Odczytywanie sekwencji kodow w celu wybrania
preferowanego rozwigzania

Kiedy Twoja klasa pracowata nad sekcjg Play, prawdopodobnie zauwazytes, ze byto wiele
réznych rozwigzan tego samego problemu. To sie czesto zdarza w Swiecie programowania.
Chociaz mozna co$ zrobi¢ na rézne sposoby, kazdy bedzie miat swojg preferowang metode
lub rozwigzanie, a to moze by¢ spowodowane przez wiele czynnikow. W tym éwiczeniu
Twoja grupa przyjrzy sie trzem mozliwym rozwigzaniom problemu w postaci blokéw kodu,
ustali, czy dziatajg one w zamierzony sposoéb, a nastepnie wybierze preferowane rozwigzanie
z grupy i wyjasni, dlaczego je wybrata.

Problem: Stwérz sekwencje, w ktorej robot rozpocznie na starcie, odwiedzi wszystkie 3 sale
lekcyjne (w dowolnej kolejnosci) i dotrze do punktu koncowego - mety. Robot musi poruszac¢
sie po schodach i przechodzi¢ przez drzwi zaznaczone matymi prostokgtami na mapie.

Room B

Room A >— —

Stairs
— & Room C

Start End

Dla kazdego z ponizszych rozwigzan odpowiedz na 3 pytania w swoim notatniku
technicznym:

o Czy ten kod wykonuje zadanie? Dlaczego tak lub dlaczego nie?
o Jedli dziata, jakie sg zalety tego kodu nad innymi rozwigzaniami?
o Jakie sg wady tego kodu w poréwnaniu do innych?

W wiekszosci przypadkow programowanie jest oceniane pod kgtem jego wydajnosci, a
preferowanym rozwigzaniem jest takie, ktore osigga cel w mozliwie najbardziej efektywny
sposob.

Kliknij ponizsze rozwigzania, aby zobaczy¢ wiekszy obraz.
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Rozwigzanie C (metryczne)

Co to jest efektywnos¢ kodu?

Gdybys potrzebowat 3 rzeczy z kuchni, prawdopodobnie zabratby$ je wszystkie na raz,
zamiast robi¢ to 3 razy. Czemu? Poniewaz bytoby to bardziej wydajne. Efektywnos¢ oznacza
,0siggniecie maksymailnej produktywnosci przy minimalnym marnowaniu wysitku i kosztow”.
Jak to sie tgczy z programowaniem?




Wydajnos¢ kodu oznacza, ze projekt jest napisany tak, aby dziatat dobrze i szybko, przy jak
najmniejszym naktadzie pracy lub krokéw przy jednoczesnyem poprawnym jej wykonywaniu. Jest
to wazne, poniewaz zmniejsza ryzyko, ze program nie bedzie dziatat dobrze, a co za tym idzie,
spowoduje problemy w innych czesciach programu, ktore dziatajg jednoczesnie. Wydajnos¢ kodu
moze by¢ miarg jakosci, a kiedy piszemy programy w VEXcode 1Q, czesto szukamy najbardziej
~wydajnego” projektu jako preferowanego rozwigzania.

Zasadniczo wydajnos¢ kodu jest zasadg, ktdra oznacza, ze chcesz napisa¢ kod, ktory osiggnie
cel przy uzyciu mozliwie najmniejszej liczby polecen lub blokéw.

W swoim notatniku inzyniera odpowiedz na nastepujgce pytania:

o Majgc na uwadze efektywnos¢ kodu, ktére rozwigzanie jest preferowane i dlaczego?
o Czy uwazasz, ze to najlepsze rozwigzanie, dlaczego tak lub dlaczego nie?




Pytania do przemyslenia

Po wykonaniu ¢wiczen odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku inzyniera.

e Jakie sg trzy rzeczy, ktdre mozesz sprawdzi¢, aby rozwigza¢ problem z projektem,
zanim poprosisz nauczyciela o pomoc?

o Przeczytaj ponizszy stos blokow kodu, a nastepnie narysuj i zapisz sciezke, ktorg
robot pokona po uruchomieniu projektu.

drive forward v for ° inches

turn right » for @ degrees »

drive forward v for ° inches
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stop driving




SPARK
KNOW

Zrozum podstawowe pojecia i dowiedz
sie, jak zastosowac je w réoznych
sytuacjach. Ten proces powtérki bedzie
motywowat do nauki.




Powtorzenie

Wiele osiggnates w tym laboratorium STEM! Ponizsze pytania pomoga ci przemysle¢
wszystko, czego sie nauczytes. Mozesz odpowiedzie¢ tylko raz, wiec dobrze sie zastandw,
zanim przeslesz odpowiedzi!

1. Prawda czy fatsz: Kto$ z dobrymi zdolnosciami przestrzennymi moze réwniez
byé¢ biegty w planowaniu trasy na mapie.

o Prawda
o Falsz

2. Ktora z ponizszych definicji jest najlepsza definicja terminu sekwencja?

o Warunek, ktory najlepiej zrozumieé, traktujgc go jako stwierdzenie ,jesli” - jesli tak, to
zrob tamto

o Petle, w ktérych warunki sg sprawdzane wielokrotnie

o Okreslenie krokéw potrzebnych do wykonania zadania i prawidtowej kolejnosci tych
krokow

3. Prawda czy fatsz: sekwencja z mniejsza liczba krokow (lub blokow) ma
mniejsze prawdopodobienstwo, ie zawiera btedy niz sekwencja z wieloma
krokami (lub blokami).

o Prawda
o Falsz

4. Wszystkie poniisze kwestie s3 waine podczas planowania ruchéw robota Z
WYJATKIEM

Jak wykonac¢ zadanie w jak najmniejszej liczbie krokéw i / lub blokéw

Ktérych blokéw bedziesz potrzebowac, aby zaprogramowac ruch robota, skrecanie itp.
Jak wykonac zadanie z jak najmniejszg liczbg blokéw

Czy twoj robot znajduje sie na powierzchni wytozonej kafelkami lub dywanem

O O O O

5. Jaki jest cel bloku komentarz?

comment




Tekst w bloku komentarza pojawia sie w mdzgu robota.

Umozliwia programistom pisanie informacji pomagajgcych opisac ich program
Polecenia w bloku komentarza mowig robotowi, jakie akcje ma wykonac.
Zadne z powyzszych

O O O O

6. Jeli klikniesz ,,Uruchom”, a twéj robot nic nie zrobi, musisz podjaé¢ wszystkie
ponizsze kroki to kroki, w celu rozwigzania problemu, Z WYJATKIEM

Upewnij sie, ze program jest wyswietlany w mozgu robota.

Upewnij sie, ze program jest potgczony z blokiem po uruchomieniu.

Upewnij sie, ze dioda dotykowa LED jest prawidtowo podtgczona do Autopilota.
Podtgcz robota do mdzgu i kliknij pobierz przed prébg uruchomienia.

O O O O

7. Jesli spodziewasz sie, ze robot skreci w lewo o 90 stopni, a zamiast tego
skreci w prawo, w jaki sposob moziesz rozwigzaé problem?

o Podnies$ robota i obré¢ go recznie w kierunku, w ktorym ma sie obracac.

o Odtgcz i podigcz ponownie czujnik zyroskopowy VEX 1Q.

o Sprawdz, czy konfiguracja robota jest poprawnie skonfigurowana dla Autopilota.
o Zmien kierunek w bloku skre¢ w z prawego na lewy.

8. Prawda czy fatsz: Blok komentarza i funkcja notatki moga byé uzywane
zamiennie w blokach VEXcode IQ.

o Prawda
o Fatsz

9. Jaka jest najlepsza kolejnos¢ dziatania w rozwigzywaniu problemoéow
podczas uzywania robota?

o Zaprojektuj rozwigzanie, 2. Zakoduj kroki, 3. Zdefiniuj problem, 4. Czy problem
zostat rozwigzany?

o Zakoduj kroki, 2. Zdefiniuj problem, 3. Zaprojektuj rozwigzanie, 4. Czy problem
zostat rozwigzany?

o Zdefiniuj problem, 2. Zaprojektuj rozwigzanie, 3. Zakoduj kroki, 4. Czy problem
zostat rozwigzany?

o Czy problem zostat rozwigzany ?, 2. Zdefiniuj problem, 3. Zaprojektu;j
rozwigzanie, 4. Zakoduj kroki




10.Zuzia zostata poproszona o zaprogramowanie swojego robota, aby jechat
szesé cali do przodu, zawrocit i wrocit do miejsca startu. Sprawdi, czy kod
Zuzi (ponizej) jest poprawny?

drive forward * for ° inches = | 2

turn right v for @ degrees »

drive forward v for ° inches » >

stop driving

o tak
o nie

11.Ktora z ponizszych sekwencji jest najlepsza mozliwa do zaplanowania ruchu
robota z czerwonego do niebieskiego pola na ponizszym diagramie?




@)

1)Skre¢ w lewo o 90 stopni
2) Jedz do przodu o 6 cali

3) Skre¢ w prawo o 90 stopni
4) Jedz do przodu o 6 cali

5) Skre¢ w lewo o 90 stopni

1) Skre¢ w lewo o 90 stopni
2) Jedz do przodu o 20 cali

3) Skre¢ w prawo o 90 stopni
1) Skre¢ w lewo o 45 stopni

2) Jedz do przodu o 20 cali
3) Skre¢ w prawo o 45 stopni

4) Jedz do przodu o 12 cali




APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Artykuty w bazie wiedzy

Linki do artykutow bazy wiedzy VEX Robotics dla tego laboratorium STEM:

e 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

e How to Read Indicator Lights on the VEX IQ 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 IQ Robot Brain https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-1Q-Robot-Brain

e 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-IQ-Robot-Battery

e How to Charge the VEX IQ Robot Battery https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-10-Robot-Battery

o 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

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

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

e VEX IQ Brain Status (USB Cable) https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-
How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-lcon-USB-VEXcode-10-Blocks
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Linki do artykutéw bazy wiedzy VEXCode 1Q Blocks dla tego laboratorium STEM:

e 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

e 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

e 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

e 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

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

e 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 rézne katy belek katowych

45 Degree Angle Beam
228-2500-148

2x3 Right Angle Beam
228-2500-145

WAL EAC

60 Degree Angle Beam
228-2500-149

4x4 Offset Right Angle
Beam 228-2500-151

Istniejg cztery rozne typy belek, ktére majg katy: 30 °, 45 °, 60 °i 90 °. Istniejg rowniez trzy
typy belek pod katem prostym: 3x5, 2x3 i typu offset. Najlepszym sposobem na okreslenie,
ktére belki posiadajg jakie katy, jest utozenie ich jedna na drugiej. Nastepnie mozesz
poréwnac, jak wygladajg. Mozesz rowniez uzy¢ kgtomierza do pomiaru.




Instalowanie gumowych kotnierzy watu
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Uzyj reki by podnie$c¢ temperature kotnierza

Kotnierz mieknie gdy robi sie ciepty

Przytrzymaj gumowe kotnierze watu w dtoni przez 15-30 sekund, zanim wsuniesz je na wat.
Trzymanie gumowego kotnierza w dtoni rozgrzeje i zmiekczy gume, utatwiajgc wsuwanie sie
na wat.




Usuwanie tgcznikow z belek i ptyt

Jak fatwo usungc ztgcza

Mozesz tatwo usung¢ tgczniki narozne z belek lub ptyt, umieszczajgc metalowy trzon w jednym z
otworow tgcznika naroznego i pociggajgc na zewnatrz, przytrzymujgc jednoczesnie belke lub
piyte.




Usuwanie kotkéw / pindw z belek i ptyt
VEX 1Q

Usuwanie pinu / kotka ptytki za pomoca belki

Jak fatwo usungc piny z belek i ptyt

Mozesz szybko usungc tgczniki z belek lub ptyt, dociskajgc belke do tylnej czesci pinu, co
czesciowo go wypycha, dzieki czemu mozna go wyjgc palcami. Mozesz uzy¢ tej techniki, aby
tatwiej usungc je z poszczegodlnych piyt i belek lub z konstrukcji.




Usuwanie elementow

dystansowych ze ztgczek
dystansowych mini

» Ny )
D&

Usuniecie elementu dystansowego ze ztgcza dystansowego mini

Jak fatwo usung¢ czesci ze ztgczy dystansowych mini

Ztgcza dystansowe i mini dystansowe mozna rozdzieli¢, przepychajgc watek przez ztgcze.
Tej samej techniki mozna uzy¢ do czesci z podobnymi koncami w ztgczach Mini, np.: za
pomocg pindw.




Zabezpieczenie watow za pomoc3a
gumowych kotnierzy

Wat niezabezpieczony Gumowy kotnierz

Zabezpieczony wat
dodawany do watu

Zabezpieczanie watu gumowym Kkotnierzem

Jak zabezpieczy¢ waty za pomocg gumowych kotnierzy

Waty mogqg bardzo tatwo wypas¢ z miejsca lub przechyli¢ sie, jesli nie sg odpowiednio
zabezpieczone. Mozesz zabezpieczy¢ go przed wypadnieciem, zaktadajgc gumowy kotnierz
na jego koncu. Nastepnie mozna potgczy¢ wat z konstrukcjg wsporczg za pomocg kotnierza
umieszczonego na nim. Umozliwi to obracanie sie watu, ale zapobiegnie jego chybotaniu lub
wypadaniu.




Zabezpeczenie watu za pomocga tulei

1994

Wat niezabepieczony Tuleja dodana do watu Wat zabezpieczony

Zabezpieczanie watow za pomoca tulei

Jak zabezpieczy¢ waty za pomocg tulei

Waty mogqg 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.




Rozwigzania do zadan




Berek! Rozwigzanie

set turn velocity to @ % -

Uczniowie otrzymali zadanie otwarte . Autopilot musi szybko skrecié¢, jechaé powoli, a
nastepnie szybko ponownie skreci¢. Nie podano definicji szybko i wolno, wiec moga to by¢
dowolne predkosci, ktore sg poréwnywalnie wieksze lub mniejsze od siebie. Kazdy projekt,
ktéry posiada wszystkie ponizsze czynnosci, jest poprawny:

Obraca robota szybko w dowolnym kierunku na dowolng odlegtosc.

Powoli prowadzi robota w dowolnym kierunku na dowolng odlegtosé.

Obraca robota szybko w dowolnym kierunku na dowolng odlegtosc.

Uczniowie mogg dodac blok do ustawiania predkosci za kazdym razem, gdy robot
sie obraca. Jest to trudny do uchwycenia moment, w ktérym mozesz wskazac, ze
ustawienie predkosci podczas jazdy lub skretu moze by¢ wykonane tylko raz,
chyba ze chcg zmieni¢ predkosc.

O O O O

Uwaga: ustawienia predkosci bliskie 100% sg niepotrzebne i nie sg zalecane.

Bonus:



set turn velocity to e %

turn left ¢ for

set drive velocity to 6
drive forward v for o

play sound siren »

turn right v for @ degrees »

Wyzwanie bonusowe wymaga dodania tylko jednego bloku zagraj dzwiek. Uczniowie powinni
zastosowac blok zagraj dZzwiek po przesunieciu robota do przodu, aby wskazac, ze robot
ruszyt do przodu, aby kogo$ klepng¢.




Robo-kelner rozwigzanie

Przyktad rozwigzania zadania Robo-kelner:

set turn velocity to @ % v

turn right * for

set drive velocity to @

drive forward » for e inches = >

Uczniowie otrzymali zadanie otwarte: sprawdzi¢, jak szybko Autopilot moze obrocic sie o
360 stopni i przejechac 12 cali, zachowujgc rownowage 6x Pitch Standoff na mozgu. Ze
wzgledu na ksztatt klocka predkos¢ skretu moze by¢ wieksza niz predkosc jazdy.

Uwaga: ustawienia predkosci bliskie 100% sg niepotrzebne i nie sg zalecane.




Obrona zamku. Rozwigzanie

Przyktadowe rozwigzanie zadania

set drive velocity to @ % w

drive forward v for o inches »
set turn velocity to @ %

turn right v for @ degrees »

drive forward * for ° inches =

turn right v for @ degrees »

drive forward » for o inches »

turn right v for @ degrees »

drive forward v for o inches »

Uczniowie mieli za zadanie poruszac¢ autopilotem po kwadracie. Powiedziano im, zeby robot
szybko jechat po bokach i powoli skrecat na rogach. Ponownie, definicje szybko i wolno nie
zostaty podane, wiec mogg to by¢ dowolne predkosci, ktére sg poréwnywalnie wieksze lub
mniejsze od siebie. Kazdy projekt, ktéry zawiera wszystkie ponizsze czynnosci, jest
poprawny:

e Posiada predkosc¢ jazdy wiekszg niz predkosc¢ obrotu.




e Co najmniej cztery razy szybko prowadzi robota do przodu.

e Obraca robota powoli o 90 stopni co najmniej trzy razy.

e Uczniowie mogg doda¢ dodatkowe bloki do ustawiania predkosci za kazdym razem,
gdy robot jedzie lub skreca. To dobry moment, w ktérym mozesz wskazac, ze
ustawienie predkosci podczas jazdy lub skretu moze by¢ wykonane raz, chyba ze
chcg zmieni¢ predkosc.

Uwaga: ustawienia predkosci bliskie 100% sa niepotrzebne i nie sg zalecane.

Bonus:

Wyzwanie bonusowe wymaga dodania co najmniej czterech blokéw ustaw kolor LED
umieszczonych w stosie przed kazdym blokiem jedz o.




set drive velocity to @ % -

set TouchLED5 » colorto green w

drive forward » for o inches = B

set turn velocity to @ %

turn right » for @ degrees »

set TouchLEDS v colorto yellow green »

drive forward v for ° inches = >

turn right v for @ degrees »

set TouchLEDS5 v colorto purple =

drive forward v for ° inches = | 2

turn right v for @ degrees »

set TouchLEDS5 » colorto redorange

drive forward v for ° inches = >




Programowanie precyzyjnych

odlegtosci i predkosci

W jaki sposdb bloki takie jak jedz o, skre¢ o, ustawianie predkosci jazdy i ustawianie
predkosci skretu sg w stanie zaprogramowac robota do pokonywania precyzyjnych
odlegtosci z kreslonymi predkosciami? W konfiguracji robota mozesz okresli¢ rozmiar kot i
przetozenie uktadu napedowego. Na przyktad typowy rozmiar két autopilota to 200
milimetréw, a typowe przetozenie 1: 1. Sg to domysine ustawienia w konfiguracji robota.

Co wiasciwie oznacza rozmiar kot? Podany rozmiar kota to rzeczywisty obwod kota.
Oznacza to, ze za kazdym razem, gdy koto wykonuje jeden petny obrét, przemieszcza sie
ono o 200 milimetrow. Gdy blok jedZ o jest zaprogramowany na przesuwanie sie do przodu o
okreslong wartos¢ cali lub milimetréw, logika programowania wewnatrz bloku jedz o
wykonuje obliczenia matematyczne. Na przyktad, jesli naped bloku jest ustawiony na ruch do
przodu o 2000 milimetréw, oznacza to, ze kota bedg poruszac sie przez 10 petnych obrotéw.
Blok jedZ o przeksztatca odlegtos¢ na liczbe stopni, o jakg silnik musi sie obrocic. Liczba
stopni jest nastepnie wysytana do inteligentnego silnika, ktory wykorzystuje czujniki wewnatrz
silnika do pokonania zadanej odlegtosci..

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

Logika programowania skretu w blok wykorzystuje czujnik zyroskopowy autopilota do
wykrywania, kiedy robot skrecit na zadang odlegtos¢. Czujnik zyroskopowy mierzy wielko$¢
zmiany pozycji lub kursu robota. Tak wiec autopilot obraca sie, az dane czujnika
zyroskopowego wskazg, ze robot wykonat obrot o okreslong liczbe stopni, a nastepnie uktad
napedowy sie zatrzyma.

Blok ustaw predko$c na lub ustaw predkoSc obrotu dziatajg, poniewaz w inteligentnym silniku
znajduje sie mikroprocesor, ktory ustawia czestotliwosé wigczania silnika wewnetrznego.
Silnik wewnetrzny w rzeczywistosci nie ma réznych ,predkosci”, poniewaz mozna go tylko
wigczy¢ lub wytgczy€ - jak wigcznik Swiatta. Predko$¢ 50% predkosci nie oznacza, ze silnik
jest wigczony w potowie - zamiast tego oznacza, ze silnik jest wtgczony z petng predkoscia,
ale tylko przez potowe czasu.



Oznacza to, ze mikroprocesor wewnatrz silnika wytgcza i wigcza silnik w réznych odstepach
czasu - lub cyklach roboczych - w celu zapewnienia iluzji roznych predkosci. Mikroprocesor
moze wigczac i wytgczac silnik ponad tysigc razy na sekunde, aby daé szeroki zakres roznych
predkosci.

Wyobraz sobie, ze jeste$ w stanie wigczac i wytgczac swiatto niewiarygodnie szybko -
efektywnie bylbys w stanie zmienia¢ jasnos¢ w pomieszczeniu w zaleznosci od tego, jak
dtugo byto wigczone, a jak dtugo byto wytgczone w kazdej sekundzie. Ale jasnos¢ zarowek
by sie nie zmieniata. Jedynym czynnikiem zmieniajgcym sie byt czas, przez ktéry palito sie
Swiatto.

W ten sposéb inteligentne silniki ustawiajg predkos¢. Wigczajg sie i wytgczajg szybciej, niz
jest to zauwazalne, przez co wydajg sie by¢ zasilane z okreslonymi predkosciami. Bloki do
ustawiania predkos$ci pozwalajg programiscie wprowadzi¢ predkos$¢, ktora jest wysytana do
mikroprocesora, ktéry ustala szybkosc, z jakg silnik wtgcza sie i wytgcza.




Procenty, utamki zwykte i

dziesietne

Procent to stosunek, ktéry porownuje liczbe do 100 za pomocg dziatania dzielenia. Procenty
mozna wyrazi¢ jako utamki zwykite i dziesietne, dzielgc je przez 100.

Na przyktad: 65% = 65 + 100 lub 65/100

Podaj uczniom nastepujgcy przykfad, zanim zaczng samodzielnie zamienia¢ procenty na
utamki: Gdybym pracowat z predkoscig 65%, wyrazitbym ten procent jako utamek, piszgc
65/100.

Nastepnie popro$ uczniéw, aby wybrali predkosé, ktérg nadali robotowi, i poswiecili kilka chwil
na zapisanie tej predkosci jako utamka zamiast procentu w swoich notatnikach inzyniera.
Uczniowie powinni zapisa¢ predkosc, ktorej uzywali podzielong przez 100. Mogg réwniez
skraca¢ utamki wedtug wtasnego uznania. Na przykfad 60% zapisane jako utamek to 60/100.
To to samo, co 30/50 lub 3.

Procenty mozna réwniez zapisac jako utamki dziesietne. Liczby dziesietne sg
zapisywane w skali dziesietnej (czesci dziesigte, setne, tysieczne). Utamki dziesietne sg
powszechnie uzywane do przedstawiania liczby catkowitej oraz utamka.
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Whole part ° Decimal part

Poniewaz wartosci procentowe nie mieszczg sie w zakresie 100, utamki dziesietne
réwniez bedg przebiega¢ wedtug tego samego wzoru, rozciggajac sie o dwie jednostki
na prawo od przecinka dziesietnego do czesci setne;.

Na przyktad: 65% = 65+100 or 65/100= 0,65



Podaj uczniom nastepujgcy przykfad, zanim zaczng samodzielnie zamieniac procenty na
dziesietne: gdybym pracowat z predkoscig 65%. Wyrazitbym ten procent jako utamek
dziesietny, piszgc 0,65.

Nastepnie popro$ uczniéw, aby poswiecili kilka chwil na przepisanie predkosci, ktorg
wczesniej zamienili na utamek jako utamek dziesietny w swoich notatnikach inzyniera.
Powinni zapisa¢ predkos¢ do dwdch miejsc po przecinku.

Gdy uczniowie bedg mieli juz wszystkie trzy reprezentacje tej samej wielkosci (procent,
utamek i utamek dziesietny), popros ich o poswiecenie kilku chwil na podzielenie sie
pomystami z kolegg z tawki, co tSczy te zapisy. Popros uczniow, aby zapisali oba wyjasnienia
W swoim zeszycie.

Potgcz koncepcje konwersji z pomystami podanymi przez uczniow. Popros ich, aby
przeczytali projekt, nad ktorym wtasnie pracowali w grupach, w ktérych byli wczesniej
(konstruktor, programista, kierowca i protokolant). Popros grupe, aby przeliczyta wartosci
procentowe blokow uzytych do ustawienia predkosci na utamki i utamki dziesietne. Popros
Protokolanta, aby zanotowat wszystkie konwersje. Gdy grupa dokona wszystkich
niezbednych konwersji, popro$ programiste o wstawienie ich do notatki dotgczonej do bloku
ustaw predkosc napedu na.

drive forward * for o inches v >

turn right v for @ degrees »

set drive velocity to @ % w v X

. . 25% as a fraction is
drive reverse v for ° inches = > 25/100

25% as a decimal is
0.25




Jesli grupa potrzebuje pomocy w dotgczeniu notatki do bloku w projekcie, pokaz jej przyktad
powyzej.

Rozpocznij dyskusje z uczniami na temat tego, co tgczy wszystkie trzy reprezentacje.
Odpowiedzi bedg sie réznic, ale uczniowie powinni zauwazy¢, jak kazda reprezentacja jest
dzielona na 100. Uczniowie, ktorzy mogli skréci¢ swoje utamki, mogg nie zauwazyc, ze
catosc¢ to 100. Nawet jesli uczen zmieni 50/100 na %, nadal moze stwierdzi¢, w jaki sposéb
odnosi sie to do jakiejs czesci z catosci 100.

Uczniowie mogg ¢wiczy¢ zapisywanie procentow jako utamkow, wypetniajgc lub rozpoznajac
czesci siatki frakcji, aby pomaéc sobie w wizualnym zrozumieniu, ze procent jest
poréwnywalny do 100. Moze sie do tego przydaé papier milimetrowy. Ponizej znajduje sie
przyktad tego, jak uczniowie mogg umiesci¢ wszystkie trzy reprezentacje razem, a takze
wypetni¢ obszar papieru milimetrowego:

7o

50 out of 100




Organizowanie uczniow w grupy

w celu analizy

Organizowanie uczniéw w grupy w celu analizy zagadnienia. Uczniowie mogg by¢
zorganizowani w grupy od dwoch do czterech uczniow podczas udziatu w eksploracji. Podczas
eksploracji mozna wykorzystac nastepujgce role:

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

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

Kierowca - ta osoba wybiera projekt, a nastepnie uruchamia go na robocie. Ona réwniez
odbierze/ odzyska robota po wykonaniu zadania.

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 uczniéw, jeden z nich moze wybrac dwie role. Jesli w grupie jest czterech
uczniow, kazdy moze miec¢ jedna role.

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

Przypominaj uczniom o rolach w trakcie eksploracji. Aby odpowiednio dziataty, uczniowie
muszg czu¢ 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.




Zarys analizy predkosci

Zarys analizy predko$ci jest nastepujacy:

e Rozpoznaj blok predkosci napedu.

e Sprawdz, jak znalez¢ informacje pomocy dotyczgce blokow VEX 1Q.
e Sprawdz, czy Autopilot VEX 1Q jest gotowy do eksploracji.

e Rozpocznij nowy projekt w VEXcode 1Q.

e Zmien nazwe i zapisz projekt (Windows, MacOS, Chromebook).

o Utworz projekt Drive Velocity, ktdry porusza autopilota z roznymi predkosciami.
e Pobierz i uruchom projekt.

e Zmien projekt Drive Velocity, aby poruszy¢ Autopilota do tytu.

e Pobierz i uruchom projekt.

o Dodaj ustaw predkosc skretu i skre¢ o do projektu Drive Velocity.

e Pobierz i uruchom projekt.

e Zakoncz ¢wiczenie dyskusj3.




/miana predkosci Autopilota

Oto trzy wersje projektu, ktdére uczniowie powinni stworzyc:

drive forward + for o inches = >

set drive velocity to @ %

drive forward + for o inches = >

set drive velocity to 6 % -

drive forward v for e inches = >




drive forward v+ for o inches = >

set drive velocity to @ % »

drive reverse v for e inches = -3

% *

forward

) inches» »
reverse




drive forward * for e inches = B

turn right v for @ degrees »

set drive velocity to @ % w

drive reverse v for o inches v+ )
set turn velocity to @ %

turn left v for @ degrees »

set drive velocity to @ %

drive forward v for e inches + )
set turn velocity to @ %

turn right v for @ degrees »

Aby ustawi¢ predkos¢ Autopilota, uczen bedzie musiat zmieni¢ domys$ing warto$¢ 50 na
wybrang przez siebie inng wartos¢. Wszystko, co mozna edytowac¢ wewnagtrz bloku, nazywane
jest parametrem. W tym STEM Labs uczen nie musi zmienia¢ drugiego parametru, poniewaz
wszystkie ¢wiczenia bedg wykorzystywac tylko procent (%) maksymailnej predkosci.




set drive velocity to

Wiecej informaciji na temat tych i innych blokéw uzywanych w tym projekcie mozna znalez¢ w
pomocy o blokach VEXcode 1Q.

Uczniowie mogg zapytac o strzatke na koncu blokow jedz o i skre¢ o. Zapoznaj sie z bazg
wiedzy VEX Robotics, aby uzyskac¢ wyjasnienie ustawiania blokow.

set drive velocity to @ % set turn velocity to @ % - set drive velocity to @ % w




Budowanie robota Autopilot z

zespotem

Zestaw narzedzi nauczyciela

Instrukcje budowania pokazg uczestnikom krok po kroku, jak zbudowa¢ robota
Autopilota. Sekcja Wskazowki dotyczgce budowania zawiera dodatkowe informacje
dotyczgce konkretnych krokow, 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
uczniow, przejrzyj je lub rozdaj kopie, zanim uczniowie rozpoczng prace, aby wiedzieli,
w jaki sposéb bedg oceniani.

Przed rozpoczeciem pracy zastanéw sig, jak bedg zorganizowani Twoi uczniowie. Czy
kazdy z nich bedzie miat wtasnego robota, bedag 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¢ nastepujgce
podziaty:

Prawe koto - ta osoba wykonuje kroki 1-6, aby zbudowaé prawe koto Autopilota. Ta osoba
jest rowniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze silnik jest podigczony do wtasciwego
portu (port 6).

Lewe koto - ta osoba wykonuje kroki 7-12, aby zbudowac¢ lewe koto Autopilota. Ta osoba
jest rowniez odpowiedzialna za upewnienie sig, 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.

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

Port 2: czujnik odlegtosci
Port 3: czujnik koloru

Port 4: czujnik zyroskopowy
Port 5: Dotykowa dioda LED
Port 8: Przetgcznik zderzaka
Port 9: Przetgcznik zderzaka

o O O O O O

Jesli w kazdej grupie jest dwéch ucznidw, 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 ucznidéw,
kazdy moze miec jedng role.

Przedstaw uczniom liste rél i zwigzanych z nimi obowigzkami. Gdy uczniowie znajdg sie w
swoich grupach, pozwol wybraé im swojg role. Kraz po klasie i upewnij sie, ze kazdy uczen
posiada swojg role.




Przypomnij uczniom o rolach w trakcie zajec. Aby zadziataty, uczniowie musza czuc sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rél. Dlatego reaguj, jesli widzisz, jak uczen przejmuje
czyjas role lub nie wypetnia przypisanej mu roli. Przypomnienia o tym, kto powinien co robic,

moze by¢ pozyteczng interwencja.




Konfiguracja silnikow i czujnikow

Autopilota

Konfiguracja silnikow i czujnikdw 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




