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Czujnik wizyjny

Uzyj czujnika wizyjnego do wykrywania obiektow!
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SPARK
SEEK

Odkryj nowe praktyczne
kompilacje i mozliwosci
programowania, aby pogtebié
swojg wiedze na ten temat.




Gotowy robot Autopilot

Kommpletny wyglad konstrukcji Autopilota.

Ten robot jest zaprojektowany tak, aby mozna go byto szybko zbudowac i mégt jezdzié¢
autonomicznie lub sterowac nim kontrolerem.




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.

~

1x - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins

1x - Smart Motor

Dziatania 1-6 zostang powtérzone dla krokow 7—12, wiec mozliwe jest wykonanie
obu naraz. Policz wszystkie elementy przed rozpoczeciem budowy i miej je w
zasiegu reki.
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x - 4x Pitch Shaft

Podczas dodawania watu podziatowego 4x, przekre¢ wat podziatowy, aby sprawdzi¢
napiecie podczas obracania. Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest
prawidfowo 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
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2x - 36 Tooth Gears 2x - Rubber Shaft Collars 1x - 2x Plastic Pitch Shaft




1x - 2x12 Beam

Przed zablokowaniem belki na miejscu upewnij sie, Ze kofa zebate pasujg do siebie.

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

Po zamocowaniu két, przekre¢ koto, ktére ma wat wchodzgcy w silnik. Jesli koto obraca sie
swobodnie i bez naprezenia, wat wypadt ze swojego miejsca.




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

Podczas dodawania watu przekrec¢ go, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidfowo 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 kofa zebate pasujg do siebie.

o &

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

Po zamocowaniu kot, przekrec koto, ktére ma wat wchodzgcy w silnik. Jesli koto obraca
sie swobodnie i bez naprezenia, watek wypadt ze swojego miejsca.
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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
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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
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2x - Bumper Switch 4x - 1x1 Connector Pins

Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic 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
ukonczone/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 wiozone przed przymocowaniem Moézgu

do pozostatych elementéw.

<

2x - 200mm Smart Cables

Kroki 29-30: podtgczajgc kable, upewnij sie, ze sg schowane, aby nie blokowac czujnikow.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, aby obrécic robota.




2, ]
,/ /

4x - 300mm Smart Cables 2x - 200mm Smart Cables




Dodawanie czujnika wizyjnego

Po ztozeniu Autopilota skorzystaj z ponizszych instrukcji, aby dodac czujnik wizyjny.







- Vision Sensor

1x

1x - 300mm Smart Cable




Analiza

Teraz, gdy konstrukcja jest ukonczona, sprawdz i zobacz, co potrafi. Nastepnie odpowiedz

na to pytanie w swoim notatniku technicznym.

e Zastanow sie i opisz, jak zmienitoby sie zachowanie robota Autopilot, gdyby wat w
kroku 2 instrukcji budowy robota nie zostat wtozony do silnika po jednej stronie
robota, przedstaw schemat i oméw cel gumowego kotnierza watu.
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SPARK
PLAY

Przetestuj swojego robota, obserwuj,
jak dziata, i wzmocnij swoja logike i
umiejetnosci rozumowania poprzez

pomystiowaq, kreatywna zabawe.




Czym jest czujnik wizyjny?

Opis
Czujnik wizyjny umozliwia robotowi zbieranie danych wizualnych na zywo. Transmisja na
zywo to transmisja strumieniowa tego, co przechwytuje kamera wideo. Czujnik wizyjny jest

jak aparat, ktéry moze obserwowac, wybiera¢, dostosowywaé i przechowywac kolory oraz
obiekty pojawiajgce sie w jego polu widzenia.

Czujnik wizyjny 276-4850

Mozliwosci:

e Ten czujnik moze by¢ uzywany do rozpoznawania koloréw i wzoréw koloréw.
e Ten czujnik moze by¢ uzywany do sledzenia obiektu.
e Ten czujnik moze stuzy¢ do zbierania informacji o srodowisku.

Czujnik wizyjny umozliwia robotowi wykorzystanie wizualnych danych wejsciowych z
otoczenia. Projekt moze nastepnie okresli¢, w jaki sposéb wizualne dane wejsciowe powinny
wpltyngé na zachowanie robota. Na przykfad robot moze wykonywa¢ czynnosci (dane
wyjsciowe), takie jak obracanie sie silnikow lub wyswietlanie wynikéw na ekranie LCD.

Czujnik wizyjny moze réowniez przechwytywac obraz tego, co znajduje sie przed nim i
analizowac je zgodnie z zapytaniami uzytkownika. Na przyktad uzytkownik moze zebraé
dane z zrzutu ekranu, takie jak, jakiego koloru jest obiekt? Czy obiekt zostat wykryty? Jak
duzy jest obiekt (szerokos¢ i wysokos¢)?



Robot moze podejmowac decyzje na podstawie tych danych. Wycinek projektu ponize;j
pokazuje, jak tego dokonac. W pierwszej czesci robot wyswietli napis ,Znaleziono niebieski
obiekt”, jesli zostanie wykryty niebieski obiekt, lub ,Brak niebieskiego obiektu” w przeciwnym
przypadku. Jest to pierwsza z trzech decyzji w ramach tego projektu, ale druga i trzecia nie sg
tutaj przedstawione.

| Matant D




Korzystanie z czujnika wizyjnego

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

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

llosé Sprzet / inne przedmioty

1 VEX 1Q Super Kit

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

1 Notatnik inzyniera

1 Konfiguracja czujnika wizyjnego (samouczek)

1 Strojenie czujnika wizyjnego (samouczek)

1 Przyktadowy projekt wykrywania obiektéw

To éwiczenie dostarczy Ci numiejetnosci do korzystania z czujnika wizyjnego.

Mozesz skorzystac 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 éwiczenia

Czy przed rozpoczeciem ¢wiczenia masz gotowy kazdy z tych elementéw? Konstruktor
powinien sprawdzi¢ kazdg z nastepujgcych kwestii:
e Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wiasciwego portu?
e Czy inteligentne kable sg odpowiednio wiozone do wszystkich silnikéw i czujnikéw?
e Czy Mdzg jest wtgczony?
e Czy bateria jest natadowana?


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

2. Otworz przyktadowy projekt.

Bloki VEXcode 1Q zawierajg wiele roznych przyktadowych projektéw. Uzyjesz jednego z nich w tym
¢wiczeniu. Aby uzyskac¢ pomoc i wskazéwki dotyczgce korzystania z przyktadowych projektow,
zapoznaj sie z samouczkiem Korzystanie z przyktadéw i szablonow.

@~ File @ Tutorials

Nastepnie otworz przyktadowy projekt Wykrywanie obiektow.

@~ rile @ Tutorials

e} New
| Code
Open

. Motion P

Motion

. Open Recent >
Drivetrai

S Open Examples I

Programista powinien wykonac¢ nastepujgce czynnosci:

e Otworz menu Plik.
o \Wybierz Otworz przyktady.
e Skorzystaj z paska filtru u gory aplikacji i wybierz ,Wykrywanie”.

< Back Choose an example file
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Accurate Turns Bumper Switch Detecting Colors Detecting Objects Display Color Display Sensors

e Wybierz i otworz przyktadowy projekt Wykrywanie obiektow.
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Detecting Objects

e Zapisz swdj projekt jako Wykrywanie obiektow.




@ Detecting Object... Saved

SLOT

e Sprawdz, czy nazwa projektu Wykrywanie obiektow znajduje sie teraz w oknie na
srodku paska narzedzi.

o Aby uzyskac dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczgcy uzywania
przyktadowych projektow i szablondw.

@ ¥  File Q Tutorials

3. Konfiguracja i uzywanie czujnika wizyjnego

e Rozpocznij od obejrzenia filmu instruktazowego Konfigurowanie czujnika wizyjnego.
e Nastepnie skonfiguruj czujnik wizyjny dla trzech kolorowych obiektéw: czerwonego,
zielonego i niebieskiego.

W 142 H 142

REDBOX LR BLUEBOX

1

REDBOX

GREENBOX

1

1

SIG_7

Clear All

Freeze

Objects Codes

V1.0.18 15 Connected L&) V0.3.0

o Popros programiste o otwarcie zapisanego wczesniej przyktadowego projektu
wykrywania obiektow.
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Detecting Objects

o Co wiasciwie robi ten projekt? Przewiduj, co zrobi Autopilot, i popro$ Protokolanta o
zapisanie prognoz w notatniku inzynieryjnym.
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This project will detect 3 different colored
objects and display when each object is
found on the 1Q Brain's screen.

clear all rows

Detect Blue ’
set cursor to row 0 column °

takea Vision12 v snapshotof BLUEBOX w

Y | 4

_ Vision12 » object exists? )

(oJ{i8l Blue Object Found

Niech kierowca pobierze i uruchomi projekt. Niech Konstruktor umiesci obiekty w ré6znych
kolorach przed czujnikiem wizyjnym i obserwuje zachowanie robota. Niech protokolant
zaznaczy w swoim notatniku inzynieryjnym, w jaki sposdb Twoja prognoza roznita sie lub nie w
poréwnaniu z tym, co faktycznie zaobserwowates.

Aby uzyska¢ dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczgcy pobierania i uruchamiania
projektu.

@~ File @ Tutorials

4. Dostrajanie czujnika wizyjnego

Czesto obiekt jest tak skonfigurowany, aby byt rozpoznawany przez czujnik wizyjny w
jednym srodowisku, na przyktad w klasie. Kiedy czujnik wizyjny zostanie nastepnie
przeniesiony do innego miejsca, takiego jak miejsce zawoddéw, obiekt moze nie zostaé
rozpoznany przez czujnik. Jest to czesto spowodowane zmiang oswietlenia po
skonfigurowaniu czujnika. Aby rozwigzac¢ ten problem, moze by¢ konieczne dostrojenie
czujnika wizyjnego.

e Rozpocznij od obejrzenia filmu instruktazowego Dostrojenie Czujnik
Wizyjnego.

¢ Nastepnie ustaw czujnik wizyjny na trzy kolorowe obiekty: czerwony,
zielony i niebieski.




RED‘BO,\’” . BLUEBOX @ Set Clear -

REDBOX @ Set Clear
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GREENBOX
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O Set Clear

SIG_7 O Set Clear
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Clear All

Objects Codes

V1.0.18 15 Connected L&)

» Popros programiste o otwarcie zapisanego wczesniej przyktadowego projektu wykrywania
obiektow.
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Detecting Objects

* W jaki sposéb dostrojenie czujnika wizyjnego wptynie na skutecznos¢ wykrywania
obiektow? Niech konstruktor przeniesie Autopilota do innej czesci pokoju, gdzie jest mniej
lub wiecej Swiatta.

» Kierowca powinien pobrac i uruchomic projekt. Niech Konstruktor umiesci obiekty w
réznych kolorach przed czujnikiem wizyjnym i obserwuje zachowanie robota. Protokolant
powinien zanotowa¢ w swoim notatniku inzynieryjnym, jak dobrze czujnik wizyjny wykrywa
obiekty. Czy wymaga on dostrojenia po zmianie lokalizacji?

Aby uzyska¢ dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczacy pobierania i
uruchamiania projektu.
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W razie potrzeby dostroj czujnik wizyjny. Przetestuj go po dostrojeniu, aby okresli¢, czy
moze lepiej wykrywac obiekty i w razie potrzeby dokonaé korekt.
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SPARK
APPLY

Rozwigz inne problemy XXI wieku,

stosujac podstawowe umiejetnosci i

koncepcje, ktérych sie nauczytes.




Wykrywanie w pojazdach
autonomicznych

Autonomiczny pojazd z szeregiem czujnikow

Wykrywanie w pojazdach autonomicznych

Pojazdy autonomiczne wykorzystujg szerokg game czujnikow do obserwacji otoczenia,
komputerow poktadowych do tgczenia i przetwarzania danych ze wszystkich tych czujnikéw
oraz co najmniej jednego silnika, aby bezpiecznie porusza¢ pojazdem po drodze za pomocg
sztucznej inteligencji (Al). Pojazdy autonomiczne czesto korzystajg z kamer o wysokiej
rozdzielczosci, aby méc rozpoznac pieszych, znaki drogowe i inne pojazdy. Dane wizyjne z
kamer sg czesto tgczone z czujnikami, ktére uzywajg laseréw do pomiaru odlegtosci miedzy
pojazdem a innymi obiektami. Dzieki temu komputery poktadowe mogg podejmowac
decyzje na podstawie typdw obiektow znajdujgcych sie w ich otoczeniu i odlegtosci od
kazdego z nich.




Nawigzanie do konkurencji: Crossover

VRC 2016-2017 boisko Crossover

Mozliwosci robota

Gra Crossover w konkursie VEX Robotics 2016-2017 wymagata od graczy umieszczenia
kolorowych kulek Hexball w strefach punktacji. W sumie byto 28 kulek Hexball: po 14 w
kazdym kolorze (niebieski i pomaranczowy) na druzyne. Punkty byty zdobywane poprzez
umieszczenie kulek druzyny w odpowiednim kolorze, w ich strefie bramkowe;.

Chociaz uzywanie czujnika wizyjnego w zawodach robotéw VEX IQ w latach 2016-2017 byto
nielegalne, mozna sobie wyobrazi¢, ze zespoty biorgce udziat w zawodach mogtyby
skorzysta¢ na wykorzystaniu czujnika wizyjnego do wykrywania kolorowe;j pitki Hexball.
Robotowi bytoby fatwiej podnies¢ prawidtowo pokolorowang kulke w okresie autonomicznym,
gdyby robot zostat zaprogramowany tak, aby zblizat sie do i chwytat okreslony kolorowy
przedmiot. Jesli robot wybierze nieprawidtowg kolorowg kulke w okresie autonomicznym,
istnieje mozliwo$¢, ze robot nie zdobedzie tylu punktow.

Podobnie w przypadku wyzwania Driving Skills zespotom moze byc¢ trudno recznie ustawic¢
robota, aby umiesci¢ Hexball w bramce. Czujnik wizyjny mozna wykorzysta¢ do
doktadniejszego ustawienia robota.

Ogodlnie rzecz biorgc, czujnik wizyjny bardzo pomégtby wykwalifikowanym zespotom w
zaprogramowaniu robota tak, aby uzywat go do wykrywania kulek Hexball i odpowiednio
ustawiat robota w celu umieszczenia kulek w celach.



SPARK
RETHINK

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

zastandéw sie nad tym czego sie

nauczytes i sprébuj to ulepszyé.




Przygotuj sie na wyzwanie

dotyczgce danych wizyjnych

Bloki czujnika wizyjnego

Bloki VEXcode 1Q maijg bloki dla czujnika wizyjnego. Pierwsze dwa uzytes juz w sekcji Play,
aby zrobi¢ zrzut ekranu i sprawdzi¢, czy obiekt istnieje.

Na ponizszym rysunku wida¢, ze blok zrzut ekranu przechwycit zrzut GREENBOX. Obiekt,
GREENBOX, zostat zidentyfikowany na migawce, wiec odpowiedzig, czy istnieje, jest
PRAWDA.

Przyjrzyjmy sie innym blokom wyczuwania i temu, co méwig nam ich wartosci.

Y4

/ Vision12 + object exists? —_— TRUE
iakea Visioni2 v snapshotof GREENBOX

Vision12 » object count _— 1

(e,8) (315,8)

object centerX B — 154

Vision12 » object centerY = i 105

Vision12 « object width » — 140

(8,211) (315,211)

Vision12 » object height « i 142

e Blok liczby obiektéw informuje nas, ile obiektow GREENBOX znajduje sie na
zrzucie ekranu. Tutaj wykryto tylko 1.

e Srodkowa warto$¢ X méwi nam, czy obiekt GREENBOX znajduje sie na lewo czy na prawo
od srodka robota. Pamietaj, ze czujnik wizyjny jest zamontowany posrodku, z przodu
robota, wiec widok migawki jest widokiem robota.

o Jesdli srodek X jest wiekszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na prawo od $rodka robota.

o Jesli srodek X jest mniejszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na lewo od Srodka robota.

e Srodkowa warto$¢ Y méwi nam, czy GREENBOX jest wyzej, czy nizej niz punkt $rodkowy
robota.



o Jedli srodek Y jest wiekszy niz 105,5, obiekt znajduje sie ponizej srodka robota.
o Jesdli srodek Y jest mniejszy niz 105,5, obiekt znajduje sie wyzej niz srodek robota.

Wartosci szerokosci i wysokosci méwig nam, jak blisko robota znajduje sie
GREENBOX.

o Obiekt o tej samej wielkosci bedzie miat wiekszg szeroko$¢ i wysoko$¢ w miare
zblizania sie do robota..

Jak obliczane sg wartosci srodkowego X i sSrodkowego
Y?

Wartosci sg obliczane na podstawie wspotrzednych na migawce. Szerokos¢ i wysokosc
obiektu sg juz obliczone.

Czujnik wizyjny sledzi wartosci X i Y lewego goérnego rogu obiektu. Te wspétrzedne to (84,
34).

(0,0) (315,0)

(0,211)

(315,211)

Wartosci srodkowego X i sSrodkowego Y mozna obliczy¢ na podstawie wspétrzednych lewego
gornego rogu (84, 34) oraz podanych warto$ci szeroko$ci (szer. 140) i wysokosci (wys. 142).




Vision12 « object height « H— 142

e SrodekX =140/2 + 84 = 154

o $rodekX = potowa szerokosci obiektu dodana do jego skrajnej lewej
wspotrzednej X

e SrodekY =142/2 + 34 =105

e centerY = potowa wysokosci obiektu dodanego do jego najwyzszej
wspotrzednej Y.




Praktyka do wyzwanie dotyczgcego
danych wizyjnych

(6,@) (315,0)

(0,211) (315,211)

Dodaj brakujgce wartosci ponizej w swoim notatniku
technicznym.

Oto dane dostarczone z zrzutu:

« X=50

* Y=36

« W=152

« H=150




Vision12 + object centerX —_— ?
Vision12 + object centerY = —p 111

Vision12 + object width «

Vision12 + object count —- ?

e Czy REDBOX znajduje sie po lewej czy po prawej stronie punktu srodkowego
robota?
e Czy REDBOX jest wyzej czy nizej niz Srodek robota?




Wyzwanie dotyczgcego danych
wizyjnych

Ukoncz wyzwanie, odpowiadajgc na pytania i
uzupetniajgc brakujgce dane w swoim notatniku
inzyniera.

» Ktéry z tych blokéw zostat uzyty do wykonania powyzszego zdjecia?

o

O

*  Wypehij wartosci:




Vision12 »  object exists? —_— I |
Vision12 »  object count — | I

Vision12 » object centerX = P I |
Visioni2 v objiect centerY v  Dmmmmm | |

Vision12 + object width » B I I
Vision12 + object height » e — I I

Czy YELLOWBOX znajduje sie na lewo czy na prawo od srodka robota?

Czy YELLOWBOX znajduje sie powyzej lub ponizej punktu srodkowego robota?
YELLOWBOX NIE jest najlepszg nazwa, jakg mozna nadac temu obiektowi, jesli
chcesz fatwo rozpoznag, ktéra sygnatura kolorystyczna jest ktéra. Ktéra z tych nazw
jest lepsza? Czemu?

YELLOWGEAR

YELLOWCUBE

O

O




SPARK
KNOW

Zrozum podstawowe pojecia i dowiedz
sie, jak zastosowac je w réznych

sytuacjach. Ten proces powtérki

bedzie motywowat do nauki.




Powtdrzenie

1. Co robi blok zrzut ekranu w tym przyktadzie?

forever
‘ clear all rows

Detect Blue
set cursor to row ° column °

takea Vision12 v snapshotof BLUEBOX w

if _  Vision12 v object exists? _ then

oJii8l Blue Object Found

else

ol No Blue Object

Przesyta ciggte wideo przedstawiajgce to, co widzi czujnik wizyjny

Drukuje kolor obiektu na ekranie mézgu

Okresla, czy obiekt istnieje lub nie

Wykonuje zrzut biezgcego obrazu z czujnika wizyjnego, aby mozna go byto
przeanalizowac

O O O O

2. Ktore z ponizszych dziatar powinny by¢ pierwsze podczas konfigurowania
podpisu dla czujnika wizyjnego?

Unieruchomi¢ obraz, aby mozna byto wybrac obszar koloru
Wybraé przycisk ,Ustaw”

wyczysSci¢ podpis

Umies¢ obiekt w polu widzenia czujnika wizyjnego

O O O O



. Ktora z ponizszych opcji NIE jest przykitadem dostrojenia czujnika
wizyjnego??

O O O O

Regulacja suwaka sygnatury koloréw

Regulacja jasnosci

Zresetowanie sygnatury kolorystycznej regulacji suwaka i jasnosci nie pomaga
Obliczanie srodka x

. Dlaczego blok zawsze jest uzywany w przyktadowym projekcie wykrywania
obiektow?

O
O

»Znhaleziono niebieski obiekt” powinien by¢ drukowany zawsze

Blok zrzutu wykonuje tylko jeden biezacy zrzut tego, co widzi czujnik wizyjny.
Korzystanie z bloku zawsze umozliwia czujnikowi wizyjnemu wykonywanie wielu
zrzutow, dzieki czemu moze stale sprawdzac rézne obiekty.

Bloki w $rodku powinny sie powtarzac tylko okreslong liczbe razy

Blok jezeli wtedy w przeciwnym razie musiat by¢ zawarty w innym bloku petli

. Lewa skrajna wartosé X obiektu wynosi 30 pikseli, a szerokosé¢ wynosi tacznie
40 pikseli. Co jest prawda o tym obiekcie?

O O O O

Jego centerX ma wartosc 50 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 70 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 50 i znajduje sie na prawo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartosc 70 i znajduje sie na prawo od srodka robota.




APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materiaty.




Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer w/
Bearing Flat

Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat umozliwia ptynne obracanie sie watéw przez otwory
w elementach konstrukcyjnych. Po zamontowaniu zapewnia dwa punkty styku na
elementach konstrukcyjnych w celu zapewnienia stabilno$ci. Na jednym koricu elementu
znajduje sie stupek o wymiarach umozliwiajgcych bezpieczne dopasowanie do
kwadratowego otworu elementu konstrukcyjnego. Srodkowy otwér elementu ma taki rozmiar
i szczeline, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe




dokrecenie $ruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek. Otwér na koncu elementu jest
przeznaczony do przechodzenia watkow lub Srub.

Aby skorzystaé z retainera:

o Wyrdéwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby otwér kohcowy znajdowat
sie w zgdanym miejscu, a sekcja srodkowa i koncowa rowniez byty podparte przez
element konstrukcyjny.

o Wiéz kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymaé na miejscu.

o Wiozy¢ nakretke szesciokgtng w srodkowg czesc retainera tak aby zréwnata sie z
resztg elementu.

o W stosownych przypadkach wyréwnaj wszelkie dodatkowe elementy konstrukcyjne z
tytu gtdwnego elementu konstrukcyjnego.

e Uzyj sruby 8-32 odpowiedniej dtugosci, aby przymocowac elementy konstrukcyjne
do retainera przez srodkowy otwor i nakretke szesciokgtna.




Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

4 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

The 4 Post Hex Nut Retainer zapewnia pie¢ punktow styku do tworzenia wytrzymatego
potaczenia miedzy dwoma elementami konstrukcyjnymi za pomoca jednej sruby i nakretki.
Kazdy naroznik retainera zawiera stupek o rozmiarze umozliwiajgcym bezpieczne
dopasowanie go do kwadratowego otworu w elemencie konstrukcyjnym. Srodek elementu
ma taki rozmiar i szczelineg, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokatng,
umozliwiajgc fatwe dokrecenie Sruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek.

Aby skorzystac¢ z retainera:

e Wyrdéwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby $rodkowy otwér znajdowat
sie w zgdanym miejscu, a kazdy naroznik byt wsparty elementem konstrukcyjnym.

e \WIi6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby pomaoc
go utrzymaé na miejscu.

o Wiozy¢ nakretke szesciokgtng w srodkowg czes¢ retainera tak aby zrownata sie z resztg
elementu.

o W stosownych przypadkach wyréwnaj wszelkie dodatkowe elementy konstrukcyjne z tytu
gtéwnego elementu konstrukcyjnego.

e Uzyj sruby 8-32 odpowiedniej dtugosci, aby przymocowac elementy konstrukcyjne do
retainera przez Srodkowy otwor i nakretke szesciokatng.




Uzywanie 1 Post Hex Retainer

1 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

The 1 Post Hex Nut Retainer zapewnia dwa punkty styku do tgczenia elementu
konstrukcyjnego z innym elementem za pomocg jednej $ruby i nakretki. Jeden koniec
elementu zawiera stupek o wymiarach umozliwiajgcych bezpieczne dopasowanie do
kwadratowego otworu elementu konstrukcyjnego. Drugi koniec retainera ma taki rozmiar i
szczeline, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe
dokrecenie sruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek.

Aby skorzystac¢ z retainera:

e Wyrdéwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby oba korce byty podparte
przez element konstrukcyjny i ustawione tak, aby zamocowac¢ drugi element..

e W6z kwadratowy stupek wystajgcy z retainera do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymadé na miejscu.

e Jedli element jest uzywany do mocowania dwdch elementéw konstrukcyjnych, wioz
nakretke szesciokatng do drugiego konca retainera, tak aby byt wyréwnany z resztg



elementu. W przypadku uzycia do zamocowania innego rodzaju elementu, takiego jak
np.: element dystansowy, moze by¢ wtasciwe wiozenie sruby przez te strone.

Jesli jest to niezbedne, wyréwnaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gldwnego
elementu konstrukcyjnego.

Jesli retainer jest uzywany do tgczenia dwéch elementéw konstrukcyjnych, uzyj sruby
8-32 o odpowiedniej dtugosci, aby zabezpieczy¢ elementy konstrukcyjne przez otwor i
nakretke szesciokatng. Jesli jest uzywany do fgczenia innego typu elementu, takiego
jak np.: element dystansowy, zabezpiecz go bezposrednio lub za pomocg nakretki
szesciokatnej.




Notes inzyniera
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Notatki Alexandra Grahama Bell'a z udanego eksperymentu z jego pierwszym telefonem

Notatnik inzyniera dokumentuje Twojg prace

Nie tylko uzywasz notatnika do organizowania i dokumentowania swojej pracy, ale jest to
takze miejscem do refleksji nad dziataniami i projektami. Podczas pracy w zespole kazdy
cztonek zespotu bedzie prowadzit wtasny dziennik, aby utatwi¢ wspotprace w grupie.

Twaj notatnik inzyniera powinien mie¢ nastepujace elementy:

o Wopis na kazdy dzien lub sesje, w ktorej pracowates nad rozwigzaniem

e Whpisy chronologiczne, z datg kazdego wpisu

e Jasne, schludne i zwiezte notatki, dobrze zorganizowane

o Etykiety, aby czytelnik zrozumiat wszystkie Twoje notatki i ich dopasowanie do
iteracyjnego procesu projektowania

Wpis moze obejmowac:

o Burze mozgoéw

e Szkice lub zdjecia prototypow

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

o Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy

e Odpowiedzi na pytania przewodnie

e Uwagi dotyczace obserwacji i / lub przeprowadzonych testéw
¢ Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




Budowanie robota Autopilot z

zespotem

Zestaw narzedzi nauczyciela

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

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

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

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

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

* Moézg robota - ta osoba wykonuje kroki 27-30, aby podtgczy¢ wszystkie komponenty, w
tym mdzg robota, i upewnia sie, ze czujniki sg podtgczone do wiasciwych portéw. Jest
réwniez odpowiedzialna za upewnienie sig, ze bateria jest natadowana i gotowa.

o Port 2: czujnik odlegtosci

o Port 3: czujnik koloru

o Port 4: zyroskop

o Port 5: diode dotykowa LED

o Port 8: Bumper Switch

o Port 9: Bumper Switch



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

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

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

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




