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Petla, oto ona!

Dowiedz sie, jak programowac petle, aby robot mogt
bujac sie do rytmu!
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SPARK
SEEK

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




Gotowy robot Clawbot

Gotowy Clawbot 1Q.

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




Instrukcja budowania - naped +

czujnik odlegtosci

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje dotyczace napedu + czujnika odlegtosci (19 krokow):

© Prawe koto: kroki 1 do 6

© Lewe koto: kroki 7 do 12

© Czujnik odlegtosci: kroki 13 do 19

Wskazéwki dotyczace budowania dla wszystkich krokéw:

© W sekgcji na gorze kazdego z krokdw 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 krok przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




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




e Sga ga gagiga g o\ i
Qe itelteitellelielieln; ,
& SwtwSeS=S s =S

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.




‘ ( ]

1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x - 4x Pitch Shaft

Krok 2: Podczas dodawania wafu podziatowego 4x, przekrec go, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania.
Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wfozony 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

e




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 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
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x- 4x Pitch Shaft

Krok 8: Podczas dodawania watu przekrec go, 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
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2x- 36 Tooth Gears. 2x-Rubber Shaft Collars ~ 1x - 2 Plastic Pitch Shaft

|

1x- 2x128Beam

Krok11: 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)

Krok 12: Po zamocowaniu koét, przekrec koto, ktére ma wat wchodzgcy w silnik. Jesli koto obraca sie swobodnie i
bez naprezenia, wat wypadt ze swojego miejsca.

1x - 2x8 Beam a 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

i

Krok 14: Upewnij sig, ze zyroskop jest umieszczony w prawidtowy sposob, i umozliwia dostep do kabla.




Krok 18: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic element.




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

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




Instrukcje budowania - rama

robota

Podsumowanie instrukcji
Instrukcje budowy ram robota (22 kroki):
O Cargo Holder: kroki 20 do 28
© Podstawa ramienia: kroki 29 do 41

Wskazéwki dotyczace budowania dla wszystkich krokéw:

© W sekcji na goérze kazdego z krokow 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 krok przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




o Przygladaj sie uwaznie zielonym liniom, gdyz pokazujg jak nalezy potaczy¢ 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
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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: Pomararczowe strzatki wskazujg, aby obrécic¢ element.
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1x- 1x6 Beam 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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B t x- 216Beam
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1x - Bumper Switch 2x - 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors 8x- 2x2 Connector Pins

Krok 33: Upewnij sie, ze przetgcznik zderzaka jest umieszczony w prawidtowy 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

LN

Krok 36: Upewnij sig, ze inteligentny silnik jest ustawiony we wiasciwym 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 sig, ze dotykowy czujnik 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: Pomararnczowe strzatki oznaczajg obroét robota.
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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 cze$ci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekgcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.




Instrukcje budowania — Ramie

robota

Podsumowanie instrukcji

Instrukcja budowy ramienia (19 krokéw):

© Ramie: kroki 42 do 60

Wskazéwki dotyczace budowania:

© W sekgcji 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: Upewnij sie, ze kota zebate sg dobrze dopasowane, zanim przejdziesz do
nastepnego kroku.

B

1x - 4x4 Plate

>

Krok 49: Obroc jeden z czarnych watkéw na $rodku kota zebatego, aby upewnic 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

#

Krok 59: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.




1x - Smart Motor

Krok 60: Upewnij sie, ze inteligentny silnik jest ustawiony we wtasciwym kierunku (otwér na wat znajduje sie po
prawej stronie). Po dodaniu silnika obroc jedno z két zebatych, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, Zze nie jest prawidtowo wiozony do silnika.




Instrukcja budowy - kleszcze

Podsumowanie instrukcji budowania
* Claw Building Instructions (22 steps):

o Kleszcze: kroki 61 do 82

* Wskazoéwki do wszystkich krokow:

o W sekgcji na gorze kazdego z krokdw 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 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.

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

e
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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 obrecz 100 mm jest dobrze dopasowana do rowka tgcznika naroznego o szerokoSci
2 X Va.

e

1x- 1x1 Connector Pin
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Krok 68: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic 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

£

O

1x - 1 Tire (100mm Travel)

Krok 75: Upewnij sie, ze obrecz 100 mm jest dobrze dopasowana do rowka tgcznika naroznego o szerokoSci
2x Y.
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1x - 1x1 Connector Pin

}

Krok 76: Pomarariczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.

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







Instrukcje budowania - montaz i

okablowanie

Podsumowanie budowania
* Montaz koncowy | okablowanie (11 krokéw):
o Montaz koncowy: kroki 83 do 93

o Grupa jest réwniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze czujniki i silniki sg podigczone
do wtasciwych portdéw za pomocg wyznaczonych kabili..

- Port 1: lewe koto
- Port 2: dotykowy LED
- Port 3: czujnik koloru
- Port 4: czujnik zyroskopowy
- Port 6: prawe koto
- Port 7: czujnik odlegto$ci
- Port 8: Przetagcznik zderzaka
- Port 10: silnik ramienia
- Port 11: silnik kleszczy
* Wskazéwki o wszystkich krokow:

o W sekcji na gorze kazdego z krokdéw 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 informacjag 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 do krokéw 87-89:

* 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. Podtgczajgc inteligentne kable,
upewnij sie, ze sg schowane, aby nie blokowac inteligentnych czujnikéw ani nie zaktocac
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.




=04

1x-Step 41 Assembly

1x- Step 6 Assembly

Krok 85: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u
gory.

PR .

1x - Smart Radio 1x - Robot Brain 1x - Robot Battery 1x - Step 19 Assembly

Krok 86: Upewnij sie, ze Smart Radio jest dobrze wsuniete. Przed wtozeniem upewnij sie, ze bateria robota
jest ustawiona we wiasciwy sposob. Pomararczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic element.




2x - 300mm Smart Cables

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

Krok 89: Pomarariczowe 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 sq 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 8x, przekre¢ watek podziatowy, aby sprawdzi¢ napiecie
podczas obracania. Jesli obraca sie swobodnie, nie jest prawidtowo wtozony do ko6t 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 podtgczony 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

Po zakonczeniu budowy sprawdz, co robi robot. Poznaj go, a nastepnie odpowiedz na
ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

o Gdzie znajduje sie punkt obrotu (punkt, wokot ktérego obraca sie robot) w tej konstrukcji?

Dokonaj prognozy, a nastepnie recznie przesunh koto z jednej strony do przodu, jednoczesnie
przesuwajgc koto po przeciwnej stronie do tylu w tym samym tempie.

o Porecznym przesunieciu obu két opisz teraz, gdzie znajduje sie punkt obrotu. Jak
zmienitby sie punkt obrotu robota, gdyby projekt zostat zmieniony, tak aby oba kotfa,
ktére nie sg przymocowane do silnikdw, nie posiadaty két zebatych?

Zwréé uwage, ze gdy jedno koto jest poruszane w dang strone, pozostate kofa takze sie
poruszajg. Dziej sie tak, poniewaz sg one potgczone za pomoca két zebatych. Gdyby nie to
pofgczenie i kota nie byty potgczone z silnikami tylko poruszaty sie swobodnie, jak
zmienitoby to punkt obrotu robota?

o Wyijasnij, jak punkt obrotu robota moze zmieni¢ jego zachowanie.
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SPARK
PLAY

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

umiejetnosci rozumowania poprzez

pomystowaq i kreatywna zabawe.




Powtarzalnosc¢ robotow

Roboty na linii montazowej muszg wielokrotnie wykonywac te same czynnosci

Uzywanie petli do powtarzania dziatan robotow

Roboty i komputery sg bardzo dobre w wielokrotnym wykonywaniu czynnosci. Komputery
uzywajg powtarzania do wykonywania milionéw obliczen na sekunde z niesamowitg
konsekwencjg. Poniewaz roboty sg zbudowane tak, aby wchodzi¢ w interakcije z
otoczeniem i precyzyjnie wykonywa¢ zadania, mozna je skutecznie wykorzystywac¢ do
powtarzania zadan.

Zachowania, ktére majg by¢ powtarzane, sg pogrupowane w strukturach
programowania zwanych petlami. Liczba i szybko$¢ powtarzania zalezg od wielu
czynnikow, ktére moze okresli¢ programista.

Oto kilka przyktaddw, w ktérych powtdrzenia mogg by¢ przydatne:

- Wielokrotne wykonywanie rutynowych zadan

- Wielokrotne sprawdzanie okreslonych warunkéw w celu sprawdzenia zachodzgcych
Zmian




Programowanie petli robota IQ w

VEXcode

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

Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llos¢ Sprzet/inne przedmioty

1 VEX 1Q Super Kit

1 Bloki VEXcode 1Q (najnowsza wersja, Windows,
macOS, Chromebook, iPad)

1 Notes inzyniera

1 Uzywanie petli (przewodnik)

1 Przyktadowy projekt powtarzania dziatan

To ¢wiczenie nauczy cie jak zaprogramowac powtarzajgce sie zachowania robota.

Mozesz skorzysta¢ z informacji pomocy zawartych w blokach VEXcode 1Q, aby dowiedzie¢
sie wiecej o blokach. Wskazowki dotyczgce korzystania z funkcji pomocy mozna znalez¢ w
samouczku Korzystanie z pomocy.

@~ File @ Tutorials

1. Przygotowanie do zadania

Sprawdz, przed rozpoczeciem éwiczenia, masz przygotowany 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 silnikoéw i czujnikéw?
o Czy Mbzg - jednostka sterujgca jest wigczony?

e (Czy bateria jest natadowana?

e Czy radio jest wiozone do Mbézgu robota?


https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/228-2500.html
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download#IQblocks
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download#IQblocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953751-How-to-Install-on-Windows-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953751-How-to-Install-on-Windows-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953771-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953771-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953771-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953771-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035592332-How-to-Install-on-a-Chromebook-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035592332-How-to-Install-on-a-Chromebook-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035593092-How-to-Install-on-an-iPad-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035593092-How-to-Install-on-an-iPad-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035593092-How-to-Install-on-an-iPad-VEXcode-IQ-Blocks
https://www.vexrobotics.com/228-5671.html
https://www.vexrobotics.com/228-5671.html
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-How-to-Read-Indicator-Lights-on-the-VEX-IQ-Robot-Brain

2. Zacznijmy programowac petle.

Zacznij od obejrzenia samouczka wideo Korzystanie z petli.

VEXcode 1Q zawiera wiele przyktadowych projektow. W tym zadaniu uzyjesz jednego z nich. Aby
uzyska¢ pomoc i wskazowki dotyczgce korzystania z przyktadowych projektdw, zapoznaj sie z
samouczkiem Korzystanie z przyktadow i szablonow.

Nastepnie otworz przykfadowy projekt powtarzajgcych sie dziatan.

File -9~ Tutorials

New

‘ Open
Motion
Motion
. Open Recent >

Drivetrain

. Open Examples I
|

Programista powinien wykonac nastepujgce czynnosci:

- Otwoérz menu PIlik.
- Wybierz Otworz przyktady.

-Uzyj paska filtru u gory aplikacji i wybierz opcje Sterowanie.

<Back Choose an example file
OCDODEOO O Ded & D

— <
\ — (8 — )\
) = &'y ‘JL J/ \:.‘\L )B
ol
Hidden Code Object Following Repeating Actions Secret Code Spinning Race

Wybierz i otwérz przyktadowy projekt Powtarzane akcje.




Repeating Actions

» Zapisz swoj projekt jako Repeating Actions.

@ Repeating Action... Saved

SLOT

» Sprawdz, czy nazwa projektu Repeating Actions znajduje sie teraz w oknie posrodku
paska narzedzi.

Co wtasciwie robi ten projekt?

v b 4

™ This program drives a
repeat ° robot in a 300mm x 300mm
_ square by repeating the

; drive forward and turn
drive forward * for @ mm v B commands 4 times

turn  right » for @ (o [=To[(=T-T5 2 Z

Wykonaj nastepujgce czynnosci w swoim notatniku technicznym.

o Przewiduj, co zrobi Clawbot. Wyjasnij kazdg czynno$¢, ktérg robot wykona.



3. Jaka jest réznica miedzy na zawsze i powtorz?

Use sensor input to determine when to turn Use a fixed distance to determine when to turn

: Bumper8 v pressed? the drive forward v for@ mmwv P

turn right v for @ degrees P turn  right v for @ degrees P

N

2)

Ponownie przejrzyj przykladowy projekt. To takze stos blokow pokazany po prawe;j
stronie powyzej. Zwré¢ uwage, ze blok powtarzania ma powtorzy¢ ruchy 4 razy.
Powtarzajgce sie ruchy rzadko muszg by¢ powtarzane w nieskonczonos¢, dlatego
blok powtdrz jest uzywany, gdy potrzebna jest tylko okreslona liczba powtérzen.

Gdyby blok powtérz zostat zastgpiony blokiem na zawsze, robot po prostu jezdzit by po
kwadracie w nieskornczonosc.

Blok na zawsze jest czesto uzywany z instrukcjg warunkowg w celu ciggtego
sprawdzania, czy warunek jest prawdziwy. W stosie blokow powyzej przymocowanych
do tego bloku znajduje sie informacja, ze robot bedzie jechat do przodu, az spetni
warunek zderzenia sie z czyms przetgcznikiem zderzaka. Jesli przetgcznik zderzaka
zostanie nacisniety, robot sie obréci. W przeciwnym razie bedzie kontynuowat jazde
do przodu.

To jest praktyczny przypadek uzycia bloku na zawsze. Wyobraz sobie zamiatarke
samojezdng, ktora jedzie do przodu, az w co$ wpadnie, a potem skreca.




4. Wyzwanie Stop and Go!

* Niech twoj Clawbot jedzie w kwadracie.
* Przed kazdg tura:
o Kleszcze muszg by¢ otwarte i zamkniete.
o Ramie nalezy podniesc¢ i opuscic.
o Dotykowa dioda LED musi mie¢ co najmniej jeden kolor.
o Co najmniej jeden dzwiek musi zosta¢ odtworzony.

* Clawbot moze przejechac po kazdej Scianie kwadratu tylko raz.

* Mozesz uzy¢ przyktadowego projektu Powtdrzone Akcje, jako punktu wyjscia, ale przed
wprowadzeniem jakichkolwiek zmian zapisz go jako StopAndGo.

@® StopAndGo Saved

SLOT

W swoim notatniku inzyniera zaplanuj:

e Popros kierowce i protokolanta o zaplanowanie rozwigzania i przewidzenie, co zrobi
Clawbot w kazdym bloku projektu.

e Programisto, pobierz i uruchom projekt, aby go przetestowac przed przestaniem.

e Popros Konstruktora, aby wprowadzit zmiany w projekcie zgodnie z potrzebami i
skontaktowat sie z Protokolantem, aby sporzgdzi¢ notatki o tym, co zostato zmienione
podczas testéw.
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SPARK
APPLY

Rozwigz inne problemy XXI wieku,
stosujac podstawowe umiejetnosci i
koncepcje, ktérych sie nauczytes.




Roboty pracujgce w zaktadzie produkcyjnym.

Roboty w fabrykach

Fabryki po raz pierwszy zaczety uzywaé nowoczesnych robotéw przemystowych na poczatku
lat 60. Mogg one wykonywac brudne, nudne i niebezpieczne prace, ktére wczesniej
wykonywali ludzie. Od tego czasu fabryki na catym Swiecie zainwestowaty miliony dolaréw w
rozwoj i budowanie robotow, ktére mogg szybko i wydajnie wytwarzac produkty.

Roboty fabryczne sg zawsze ulepszane wraz z rozwojem nowych technologii. Nowe metale i
materiaty pozwalajg na stosowanie robotow w srodowiskach o wysokim cisnieniu lub wysokiej
temperaturze. Zwykle sg odseparowane, aby zapewnié¢ pracownikom bezpieczenstwo w razie
wypadku, roboty fabryczne sg wykonywane z nowych ,miekkich” materiatdbw. Materiaty te,
takie jak guma i plastik, mogg pomdc zmniejszy¢ obrazenia w przypadku zderzenia robota z
cztowiekiem. Dzieki wprowadzeniu sztucznej inteligenciji i czujnikéw roboty fabryczne mozna
,nauczy¢” nowych sposobdw tworzenia produktéw z dnia na dzien i dostosowywania ich
ruchéw w czasie rzeczywistym. Pozwala to na wiekszg produktywnosc¢ i precyzje.




Roboty fabryczne sg wykorzystywane do produkcji wielu produktow, ale trzy
najwazniejsze ich role w produkciji to:

e Wiercenie
e Spawanie
e Malowanie i uszczelnianie




Kontrolery i petle

AmMotor v  stoppingfo  hold »
ClawMotor » stoppingto  hold ~
AmMotor »  velocity to @ % v

CiawMotor ~  velocity to €)% ~

LefiMotor + velocityto Controfiler A~ posiion %
RightMotor » velocityto Controlier D » position % «
LeftMotor = forward »

RightMotor « forward =

Przyktadowy projekt kontroli Clawbota w VEXcode 1Q

Kontrolery i petle

Podczas zawodéw zespoty uzywajg kontroleréw do bezprzewodowego sterowania robotami.
Sterownik jest zaprogramowany do aktualizacji robota na podstawie danych wprowadzonych
przez uzytkownika. W projekcie uzywane sg petle, dzieki czemu robot wielokrotnie sprawdza
dostepnosc¢ zaktualizowanych informacji wejsciowych. Petle pozwalajg projektowi szybko
sprawdzi¢, ktére przyciski zostaty nacisniete lub jak daleko wcisnieto joysticki. Po
sprawdzeniu informacje te sg szybko przekazywane do robota, aby szybko reagowat na
polecenia kontrolera.

Powyzszy obrazek przedstawia przyktadowy projekt kontroli Clawbota w VEXcode Q. Petla
typu na zawsze, w tym projekcie, sprawdza pozycje osi A i D w celu ustawienia predkosci
silnikow.

Petle sg wazne nawet w przypadku programowania autonomicznego bez kontrolera.
Pomagajg uproscic i uporzgdkowac powtarzane polecenia w projekcie.



SPARK
RETHINK

Czy istnieje skuteczniejszy sposob,
aby dojs¢ do tego samego wniosku?
zastandéw sie nad tym czego sie
nauczyltes i sprobuj to ulepszyé¢.




Przygotuj sie na wyzwanie maszyny

bujajacej sie do rytmu

Roztozenie parkietu

Przygotuj sie ha wyzwanie maszyny bujajgcej sie do
rytmu!
W zadaniu maszyny bujajgcej sie do rytmu, podzielicie sie na grupy i zaprogramujecie robota

tak, aby przeszedt przez uktad taneczny, korzystajgc z wiedzy o petlach.

Aby wykona¢ wyzwanie, bedziesz musiat zwolni¢ miejsce na podtodze wystarczajgco duze,
aby Clawbot 1Q mogt poruszac sie swobodnie. Zaleca sie obszar to 1x1 metra, aby kazdy
Clawbot miat odpowiednig przestrzen do poruszania sie.



Projektuj, rozwijaj i powtarzaj

swoj projekt

Podczas projektowania odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

e Jaki rodzaj tanca robotéw stworzysz? Wyjasnij szczegotowo.
e Jakich rodzajow petli bedziesz uzywacé i dlaczego?
e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowac taniec? Wyjasnij szczegotowo.

Aby poméc Ci w planowaniu, kliknij tutaj, aby zobaczy¢ kilka przyktadowych
ruchow tanecznych, ktére mozesz uwzgledni¢ w tancu Clawbota.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj taniec za pomocg rysunkéw i pseudokodu.

o Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowaé swoj projekt przy uzyciu blokéw
VEXcode 1Q.

o Uruchamiaj swéj projekt, aby go testowac i iteruj go, korzystajgc z tego, czego
nauczytes sie podczas testow.

o Podziel sie ostatecznym projektem z nauczycielem.

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, zapoznaj sie z ponizszymi informacjami w VEXcode 1Q:

o Przykfadowe projekty




File @ Tutorials

New

Open

m Open Recent > |

Open Examples |

‘M |
cgo! m Save As
Se,%g w About

» Samouczek: korzystanie z petli

@~ rile @ Tutorials

* Poprzednie wersje Twojego projektu

* Funkcja pomocy, aby dowiedzie¢ sie wiecej o blokach




Wyzwanie maszyny bujajgcej sie

Clawbot IQ z podniesiong rekg i otwartymi kleszczami

Wyzwanie maszyny bujajgcej sie do rytmu

W tym wyzwaniu podzielicie sie na zespoty i zaprogramujecie robota tak, aby wykonat
uktad taneczny, korzystajgc z wiedzy o petlach. Twoéj nauczyciel wyznaczy limit czasu
na rozwijanie / testowanie tanca oraz limit czasu na dlugo$c¢ tanca. Wszyscy, ktorzy
nie sg w rywalizujgcych druzynach tanecznych, bedg oceniac je i gtosowac na
druzyne, ktéra wedtug nich jest najlepsza.

Zasady:

Kazdy Clawbot bedzie tanczyt sam na obszarze 1x1 metra.

Taniec trwa do momentu nacisniecia przycisku Stop na ekranie Mozgu, aby zatrzymaé
dziatanie projektu.

Ramie nalezy podniesc i opuscic.

Kleszcze muszg sie otwiera¢ i zamykaé.

Clawbot musi skreci¢ w lewo i w prawo.

Clawbot musi jecha¢ do przodu i do tytu.

Projekt musi zosta¢ natychmiast zatrzymany, jesli Clawbot zderzy sie z czyms lub sie
przewrdci. Taniec jest wtedy uniewazniony.




SPARK
KNOW

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




Powtorzenie

1. Co robi blok powtorz w poniziszym projekcie?

.

P N

drive forward » for @ mm v >

play sound siren w

turn right » for @ degrees P

5

o Powtarza cztery razy zachowania zwigzane z prowadzeniem pojazdu, odtwarzaniem
dzwieku i skrecaniem, tak aby robot poruszat sie po kwadracie.

o Powtarza sie wielokrotnie, az do zatrzymania programu.

o Ma czterokrotnie poruszy¢ robota o 300 mm, zanim odtworzy dzwiek i skreci w prawo.

o Ma poruszy¢ robota o 1200mm, czterokrotnie wigczy¢ syrene, a nastepnie skreci¢ nim
w prawo o 360 stopni.

2. Petleto _____________

o dokumentacje moéwigce o dostepnych typach danych

o warunkowe wykonywanie grup instrukcji

o instrukcje obstugi wystepujgcych btedow

o struktury programistyczne, ktére powtarzajg zachowania




3. Ktory z tych dwadch projektow musi zostaé zatrzymany przez uzytkownika,
poniewaz sam sie nie zatrzyma?

forever set TouchLED2 » colorto red

repeat until Bumper8 v pressed? forever

wait until . Brain Up w button pressed?

drive forward =

set TouchLED2 » colorto green w

stop driving

turn right v for @ + pick random ° to @ degrees »

wait until . not Brain Up ¥ button pressed?

wait until . Brain Up w button pressed?

set TouchLED2 » colorto red =

wait until . not Brain Up ¥ button pressed?

<

o Projekt po lewej stronie zapetli sie na zawsze i musi zosta¢ zatrzymany przez
uzytkownika.

o Projekt po prawej stronie zapetli sie na zawsze i musi zostac zatrzymany przez
uzytkownika.

o Zaden projekt nie musi zosta¢ zatrzymany przez uzytkownika. Oba konczg sie same.

o Oba projekty muszg zostac¢ zatrzymane przez uzytkownika ze wzgledu na ich
wieczne petle.

4. lle milimetrow, w ponizszym projekcie; pokonuje robot - w kaidym z
kierunkow?

drive forward v for m mm v | 2

turn right * for @ degrees P

drive forward ¢ for ° mm ¥ | 2

drive reverse v for m mm v | 2




25 milimetréow
30 milimetrow
40 milimetréow
50 milimetrow

O O O O

5. Ktére z poniiszych NIE jest zaleta uzywania robotow fabrycznych?

Moga wykonywaé niebezpieczng prace.

Ich budowa kosztowata tylko kilkaset dolaréw.

Z dnia na dzien mogg nauczy¢ sie nowych sposobéw wykonywania zadan.
Sg precyzyjne i wydajne.

O O O O




APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materiatly.




Artykuty bazy wiedzy

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

* 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-IQ-RobotBrain

* 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-theVEX-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-RobotBrain

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

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

* 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-inthe-Demos-Folder

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

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

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

Linki do artykutéw bazy wiedzy VEXCode 1Q Blocks dla tego laboratorium STEM:

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

¢ How to Download and Run a Project
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591232-How-to-Download-and-Run-a-Project:
WVEXcode-1Q-Blocks

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

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



https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-How-to-Turn-On-Off-a-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590672-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-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952331-How-to-Navigate-the-VEX-IQ-Robot-Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035951991-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955011-How-to-Charge-the-VEX-IQ-Robot-Battery
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952031-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
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953671-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-IQ-Robot-Battery-s-Life
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035590332-Ideas-for-Organizing-the-VEX-IQ-Super-Kit
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955411-How-to-Understand-the-VEX-IQ-Brain-Status-Icon-USB-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-VEXcode-IQ-Blocks

ldentyfikacja belek katowych
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Jak rozpoznac rézne katy belek katowych

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




Instalowanie gumowych

kotnierzy watu

O
g —

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

Uzycie watu podziatowego do usunigcia tgcznika naroznego

Jak fatwo usungc ztgcza

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




Usuwanie kotkow / pinéw z
belek i ptyt VEX 1Q

Usuwanie pinu / kotka ptytki za pomoca belki

Jak tatwo usungc¢ piny z belek i ptyt

Mozesz szybko usungc taczniki 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 ptyt i belek lub z konstrukgji.




Usuwanie elementow
dystansowych ze ztgczek

dystansowych mini

» -
D&

Usuniecie elementu dystansowego ze ztgcza dystansowego mini

Jak fatwo usungc¢ czesci ze zlgczy dystansowych mini

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




Zabezpieczenie watow za

pomocg gumowych kotnierzy

-

Wat niezabezpieczony Gumowy kofnierz dodany Zabezpieczony wat
do watu

Zabezpieczanie watu gumowym kotnierzem

Jak zabezpieczy¢ waty za pomocg gumowych kotnierzy

Waty mogg bardzo tatwo wypas¢ z miejsca lub przechylic¢ sie, jesli nie sg odpowiednio
zabezpieczone. Mozesz zabezpieczy¢ go przed wypadnieciem, zakfadajgc 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.




Zabezpieczenie watow za

pomocg tulei

194

Wat niezabezpieczony Tuleja dodana do watu Wat zabezpieczony

Zabezpieczanie watow za pomocg tulei

Jak zabezpieczyC waty za pomoca tulei

Waty mogg bardzo tatwo wypas¢ z miejsca lub przechylic¢ sie, jesli nie sg odpowiednio
zabezpieczone. Mozesz zabezpieczy¢ go przed wypadnieciem, zaktadajgc tuleje na jego
koncu. Nastepnie mozna potgczyc¢ jg do innej belki lub dodatkowej czesci. Umozliwi to
obracanie sie watu, ale zapobiegnie jego chybotaniu lub wypadaniu.




Przyktadowe ruchy taneczne

Klaszcz w dtonie!

spin  ArmMotor up » for @ degrees v b

set ArmMotor v stoppingto brake »

turn right » for @ degrees P

spin ClawMotor = open v for @ degrees v+ P

spin ClawMotor = close » for @ degrees » >

spin ClawMotor » open v for @ degrees v+ P

spin ClawMotor = close v for @ degrees v P




Zraszacz

spin ArmMotor = up v for @ degrees = B

set ArmMotor v stoppingto brake »
turn right v for @ degrees P
| repeat o
Vturn left v for 0 degrees P
.wait @ seconds

spin ArmMotor down » for @ degrees v >




Rece do gory!

set ArmMotor » velocity to @ % w

set turn velocity to @ % -

spin ArmMotor v

turn left v for @ degrees P

turn right v for @ degrees P

spin ArmMotor » down » for @ degrees v P




Organizowanie uczniow w grupy

w celu analizy

Podziel uczniow na grupy przed rozpoczeciem analizy. Studenci moga by¢ zorganizowani w
grupy od dwoéch do czterech uczniow podczas zadania. Mozna wykorzystac nastepujgce role:

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

e 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 \ odzyska robota po zakonczeniu ¢wiczenia.

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

Jesli w kazdej grupie jest dwoch ucznidw, kazdy z nich moze wybraé dwie role. Jesli w grupie
jest trzech ucznidw, 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, pozwal
cztonkom wybra¢ swojqg role. Krgz 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.




Role w analizie

Studenci mogg by¢ zorganizowani w grupy od dwodch do czterech ucznidw podczas udziatu
w zajeciach.

Mozna wykorzysta¢ nastepujace role:

e Konstruktor - ta osoba sprawdza, czy robot jest prawidtowo zbudowany i gotowy
(np. Czy wszystkie silniki i czujniki sg podigczone do wtasciwego portu? Czy Mozg
robota jest wigczony?) 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 rowniez odzyskiwac robota po zakohczeniu ¢wiczenia.

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

Jesli w kazdej grupie jest dwoch ucznidéw, 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
uczniéw, kazdy moze miec¢ jedng role.

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

Przypominaj uczniom o rolach w trakcie zajec. Aby dziataty, uczniowie muszg czuc¢ sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rdl. 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.




Pielegnowanie pozytywnego

sSrodowiska 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 wykonujgcy 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 mowic ,dobra robota”, mozesz zamiast tego powiedziec:
,dobra robota, ostroznie przywrécites robota Autopilot we wiasciwe miejsce”.




Organizowanie uczniow w grupie w

wyzwaniu Groove Machine

Podziel uczniéw na grupy od dwodch do czterech ucznidow przed rozpoczeciem zadania.
Mozna wykorzysta¢ nastepujgce role:

» Sedzia czasowy - monitoruje pozostaty czas na planowanie i programowanie tanca oraz
czas jego wykonywania (jesli ustawiono limit).

* Protokolant - Wprowadza do notatnika inzynierskiego wszelkie plany tahca, iteracje
programu tanecznego oraz obserwacje / udoskonalenia podczas opracowywania i
wystepu.

* Wykonawca - pobiera i uruchamia projekt, gdy jest gotowy.

* Dyrektor - zapewnia, ze robot nie przewrdci sie ani nie zderzy z niczym.

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
uczniéw, kazdy moze miec¢ jedng role.

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

Przypomnij uczniom o rolach w trakcie zaje¢. Aby zadziataty, uczniowie muszg czuc sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rol. 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.

Wszyscy uczniowie powinni uczestniczy¢ w planowaniu i programowaniu tanca. Procedura
,Zadzwon i zakoduj” moze by¢ wykorzystana do zaangazowania wszystkich uczniéw:

* Protokolant wyszczegdlnia ruchy potrzebne w ramach projektu.

* Sedzia dodaje odlegtosci i inne parametry do ruchéw wymienionych przez
Protokolanta.

» Dyrektor nazywa kolejno wszystkie bloki potrzebne w projekcie i wymagane
parametry. Obejmuje to wszelkie bloki sterujgce potrzebne do powtarzalnych ruchéw.

* Wykonawca dodaje bloki do projektu w VEXcode 1Q.
* Wszyscy uczniowie powinni doktadnie zapoznacé sie z programowaniem i w razie
potrzeby przekazac informacje zwrotne.




Organizowanie uczniow w grupie

podczas wykonywania zadania

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

Mozna wykorzystaé nastepujgce role::

e Konstruktor - ta osoba sprawdza, czy robot jest prawidlowo zbudowany i gotowy
(np. Czy wszystkie silniki i czujniki sg podifgczone do wtasciwego portu? Czy moézg
robota jest wigczony?) 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 zakonczeniu ¢wiczenia.

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

Jesli w kazdej grupie jest dwoch ucznidéw, 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
uczniéw, kazdy moze miec¢ jedng role.

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

Przypominaj uczniom o rolach w trakcie zajec. Aby dziataty, uczniowie muszg czu¢ sie
odpowiedzialni za wypetnianie tych rdl. 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 byc¢ przydatng interwencjg.




