Dowiedz sie, jak podnosic¢ przedmioty i przenosic je za
pomocg VEX IQ - Clawbot!
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Odkryj nowe, praktyczne
kompilacje i mozliwosci
programowania, aby pogtebié
swojg wiedze na ten temat.




Gotowy robot Clawbot

Kompletny wyglad konstrukcji Clawbota.

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




Instrukcje budowania — uktad

napedowy + czujnik odlegtosci

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje dotyczace uktadu napedowego + czujnika odlegtosci (19 krokéw):
Prawe koto: kroki od 1 do 6

Lewe koto: kroki od 7 do 12

Czujnik odlegtosci: kroki od 13 do 19

Wskazéwki dotyczace budowania:

W sekcji na 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 element 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 - 2x12 Beam 6x - 1x1 Connector Pins 1x - Smart Motor

-

Krok 1: Policz wszystkie elementy przed rozpoczeciem budowy i miej je pod rekg. Kazdy cztonek zespotu
powinien znalez¢ elementy do budowy swojego elementu.
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1x - 36 Tooth Gear 1x - Rubber Shaft Collar 1x - 4x Pitch Shaft

Krok 2: Podczas dodawania watu podziatowego 4x, przekre¢ wat podziatowy, aby sprawdzi¢ napiecie podczas
obracania. Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wiozony do silnika.




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




1x - 6x Pitch Shaft

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

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




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

Krok 6: Po zamocowaniu koét, przekrec koto, ktore ma wat wchodzgcy w silnik. Jesli kofo obraca sie swobodnie i
bez naprezenia, watek 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

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

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

1x - 2x8 Beam ﬂ 4x-1x1 Connector Pins

2x - 2x Wide. 1x2 Corner Connetors 2x - 3x5 Right Angle Beams. 2x- 1x2 Connector Pins
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1x - Gyro Sensor 4x- 1x1 Connector Pins 1x - 2x Wide, 2x2 Cormer Connector

.

Krok 14: Upewnij sie, ze zyroskop jest umieszczony w prawidtowy sposob, aby umozliwi¢ dostep do kabla.
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2x - 35 Right Angle Beams 4x- 1x1 Connector Pins. 1x-2x12Beam

: i

2x - 1x2 Connector Pins 2x- 1x1 Connector Pins

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




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

Krok 19: Podczas mocowania czujnika odlegfo$ci nie naciskaj Zzadnego z dwoéch otworéw ostonigtych siatka.
Spowoduje to uszkodzenie czujnika. Upewnij sie, ze czujnik jest umieszczony w prawidfowy sposob, aby
umozliwi¢ dostep do kabla.




Instrukcja budowania — rama robota

Podsumowanie instrukcji budowania

Instrukcje budowy ramy robota (22 kroki):

Cargo Holder: kroki od 20 do 28

Podstawa ramienia: kroki od 29 do 41

Wskazéwki dotyczace budowania:

W sekcji na goérze kazdego z krokdw sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowa robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile

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

Gotowy element 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.

¢

%

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

Q~\

23 a-

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

3
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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: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element..
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1x- 1x6 Beam 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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B t x- 216Beam
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1x - Bumper Switch 2x - 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors 8x- 2x2 Connector Pins

Krok 33: Upewnij sig, ze przetgcznik zderzaka jest umieszczony w prawidfowy sposob,
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 sie, ze inteligentny silnik jest ustawiony we witasciwym kierunku (otwor na watek znajduje sie na
dole)
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1x - 8 Pitch Shaft 2x- Rubber Shaft Collars. 2x- 12 Tooth Gears.
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8x- 1x1 Connector Pins 1x- 4x12 Plate 1x-TouchLED  1x- 2x Wide, 2x2 Corner Connector
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Krok 38: Upewnij sie, ze Touch LED jest umieszczony w prawidtowy sposob, aby
umozliwi¢ dostep do kabla.
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1x- 1x6 Beams 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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Krok 39: Pomaranczowe strzatki wskazujag, ze nalezy
obrocic element..
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1x - Step 37 Assembly 1x- Step 36 Assembly

Krok 40: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
Podczas dodawania zespotu Krok 37, przekrec¢ watek podziatowy, aby sprawdzi¢ napiecie podczas obracania.
Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wiozony 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 obrdcic element.




Instrukcja budowania - ramie

Podsumowanie instrukcji

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

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

Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




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 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.

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 sig, ze kota zebate sg dobrze dopasowane, zanim przejdziesz do
nastepnego kroku.
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1x - 4x4 Plate

>

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




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

2x- 2x Wide, 2x2 Corner Connectors

.

1x- 2x2 Beam

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

G

1x - Step 53 Assembly

Krok 56: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq 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
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1x- 60 Tooth Gear 2x- 1x1 Connector Pins 1x- 1x10Beam
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1x - Step 56 Assembly
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Krok 59: Zamiast pokazania pojedynczych 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 (otwor na watek znajduje
sie po prawej stronie). Po dodaniu silnika obré¢ jedno z kot zebatych, aby sprawdzi¢ napiecie podczas
obracania. Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo wtozony do silnika.




Instrukcje budowania - kleszcze

Podsumowanie instrukcji budowania

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

Wskazéwki dotyczace budowania:

W sekcji na gérze kazdego z krokow sg przedstawione wazne informacje zwigzane z
budowa robota. Pierwsza liczba pod zdjeciem czesci (1x, 2x, 4x, itd.) oznacza ile
elementoéw danego rodzaju potrzebujesz w tym kroku. Kolejng informacja jest rozmiar
(jesli jest to potrzebne) oraz nazwa potrzebnego elementu.

o Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.
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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.

—

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

Ny
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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

}—

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 cze$¢ 100 mm Travel Tire jest dobrze dopasowana do rowka tgcznika naroznego o
szerokosci 2 x Y.
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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 czesc Travel Tire 100 mm jest dobrze dopasowana do rowka tgcznika naroznego o
szerokosci 2 x %..
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1x- 1x1 Connector Pin

}

Krok 76: Pomaranczowe strzatki wskazujg, Zze nalezy obroci¢ element.
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1x - Rubber Shaft Collar 1x- Step 68 Assembly

&

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

513 -

1x - Step 79 Assembly

ik

Krok 81: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.







Instrukcja budowania — montaz i

okablowanie

Podsumowanie instrukcji budowy
* Montaz i okablowanie (11 krokéw):

o Montaz koncowy: kroki od 83 do 93

o Grupa jest rowniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze czujniki i silniki sg podtgczone
do wtasciwych portéw za pomocg wyznaczonych kabili..

- Port 1: Lewe koto

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

- Port 4: zyroskop

- Port 6: prawe koto

- Port 7: czujnik odlegto$ci

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

- Port 11: silnik kleszczy

* Wskazéwki dotyczace budowania:

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

o Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.

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

+ Wskazéwki dotyczace krokéw 87-89:




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

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

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

The 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.
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1x - Step 12 Assembly 1x- Step 14 Assembly

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

Krok 84: Zamiast pokazania pojedynczych cze$ci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji
u gory.

1x- Step 6 Assembly

Krok 85: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
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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. Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic element




2x - 300mm Smart Cables

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

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

Krok 90: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, 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 cze$ci, utworzone z nich elementy sq pokazane w sekcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic element.
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2x - Rubber Shaft Collars 1x - 8x Pitch Shaft

Krok 92: Podczas dodawania watu podziatowego 8x, przekrec¢ watek podziatowy, aby sprawdzi¢ napiecie podczas
obracania. Jedli obraca sie swobodnie, nie jest prawidtowo wtozony do két zebatych.
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1x - 600mm Smart Cable 1x - 400mm Smart Cable

Krok 93: Liczby na zielonym tle oznaczajg numer portu, do ktérego zostanie 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 potrafi robot. Zbadaj jego mozliwosci, a nastepnie
odpowiedz na te pytania w swoim notatniku technicznym.

Jak zmienitby sie zasieg kleszczy, gdyby dwie belki teowe 3x4 uzyte w kroku 42 budowy
ramienia zostaty zastgpione jedng belkg 1x47?

. n

4x - 1x2 Connector Pins 2x - 3x4 Tee Beams

Aby uzyska¢ pomoc przy tym pytaniu, zaobserwuj, jak szeroko moze sie otworzy¢ pazur
za pomocg dwodch belek teowych.

o Czy myslisz, ze kleszcze otworzg sie weziej czy szerzej dzieki czesci1x4?
o Pamietaj, aby uzasadni¢ swojg odpowiedz danymi z obserwaciji.




Co powinienes wiedziec

Zroda wiedzy

Aby pomysinie ukonczy¢ tg lekcje, jest kilka rzeczy, ktére musisz wiedzie¢, zanim zaczniesz.
Mozesz skorzysta¢ z filmow instruktazowych, przyktadowych projektow lub linkdéw do innych
laboratoriow STEM, aby dowiedziec sie, jak prowadzi¢ i obraca¢ robotem.

Jesli wczesniej nie zaprogramowates swojego robota do jazdy lub skrecania, upewnij
sie, ze wykonales powyzsze czynnosci przed przystgpieniem do zadania!

Samouczki video

Filmy instruktazowe mozna znalez¢ w VEXcode 1Q lub ponizej:

@~ File -9 Tutorials

Przyktadowe projekty

Przyktadowe projekty mozna znalez¢ w VEXcode 1Q:

File  -@FTutorials
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» Jazda do przodu (cale lub mm)
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STEM Labs

STEM Lab - Podstawowe pojecia programowania ruchéw w laboratoriach STEM
Jazda do przodu i do tytu:

o Eksploracja jazdy do przodu i wstecz - czes¢ 1
o Eksploracja jazdy do przodu i wstecz - czes¢ 2

STEM Lab - skrecanie

o Skrecanie w lewo i w prawo
o Skrecanie w prawo i w lewo - cze$c¢ 1
o Skrecanie w prawo i w lewo - cze$¢ 2
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Przetestuj swojego robota, obserwuj,
jak dziata, i wzmocnij swoja logike i

umiejetnosci rozumowania poprzez

pomysiowa, kreatywng zabawe.




Range of Motion

Let's explore range of motion!

This exploration will allow you to see the minimum and maximum degrees that the arm and
claw can extend.

* Make sure you have the hardware required and your engineering notebook.

Hardware/Software Required:

Quantity Hardware/Other Items
1 VEX 1Q Super Kit
1 VEXcode 1Q Blocks (latest version, Windows, MacOS,

Chromebook, iPad)

1 Engineering Notebook

1. Preparing for the Exploration

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

¢ Are all of the motors and sensors plugged into the correct ports?

¢ Are the smart cables fully inserted into all of the motors and sensors?
e |s the Brain turned on?

¢ |s the battery charged?

¢ |s the Radio inserted into the Robot Brain?

2. The Device Menu

Begin by turning on the Robot Brain and selecting the X Button to navigate to the Settings

menu.




Programs
Driuer Control

select EiSettingsl

Delikatnie otworz kleszcze uzywajgc palcow.
Po otwarciu menu Ustawienia uzyj przyciskow W goére i W dot w moézgu, aby wybraé
Informacje o urzadzeniu, aby otworzy¢ Menu urzgdzenia.

SEt.t-i‘ngs:: S W

Eallbrate Enntruller
Start at: Home ‘

EISelaect EﬂPrnghams

Ekran Menu urzadzenia wyswietla informacje o urzgdzeniu podtgczonym do tego portu. Mézg
ma 12 portéw.

Uzyj strzatek, aby przejs¢ do silnika portu 11, ktory jest silnikiem kleszczy.

T
FPort 11 Motor |
Speed B oFp
Hnale 5|

Turns B,

51e 8

Press & starts motor

¥ More

EIExit

Portu 11: silnik kleszczy.

Predkos¢: Wyswietla szybkos¢ (w obrotach na minute)silnika.

Kat: Wyswietla biezgce potozenie silnika w stopniach.

Obroty: Wyswietla liczbe obrotéw silnika.

Nacisnij przycisk wyboru, aby uruchomic i zatrzymac silnik. Kleszcze mozna
réwniez otwierac i zamykac recznie.



3. Badanie kleszczy i ruchéw ramienia

Jesli przed otwarciem menu urzgdzenia catkowicie otworzytes kleszcze, silnik uznat, ze
pozycja petnego otwarcia wynosi 0 stopni - tak jak jest to wyswietlane w menu
urzgdzenia.

W notatniku inzyniera zasugeruj, jakie bedg wartosci silnika portu 11 (silnika ktowego),
gdy zamkniesz uchwyt, delikatnie dociskajgc boki do siebie. Jaka bedzie wartos¢ kagta w
stopniach, gdy kleszcze sg zamkniete?

Wskazdowka: Podana wartos¢ nie bedzie taka sama, jak na ponizszym obrazku.

Sprawdz swoje przewidywania, delikatnie zamykajgc kleszcze. Jaki kat jest teraz
wyswietlany w menu urzadzenia?.

Kontynuuj, uzywajac rak, delikatnie otwieraj i zamykaj kleszcze, tak abys moégt zobaczy¢, jak
zmienia sie kat.

TR
Eaed 1] Bl
Speed 3 rpn

Angle 182
Turns H.28
Press E stops mobor
Fwopead W EIExit

o Co zauwazytes w zakresie kata w stopniach silnika ktowego? Czy wartosci kata nadal
rosng, czy majg swoje granice?

o Zapisz zakres wartosci kata: wartos¢ kata przy petnym otwarciu do wartosci kata przy
catkowitym zamknigciu.

o Czy wartosci kata, gdy kleszcze sg otwarte/zamkniete, sg zawsze takie same? Jak
myslisz, dlaczego tak jest?

Teraz przyjrzyjmy sie, jak porusza sie ramie. Silnik ramienia jest podigczony do portu 10.

Device Menuy D
Fort 18 Motoe i
?SPEEd'”f’” 15 PPM

Angle anl

Turns  BA.81

Press A starts motor
¥ More EIE=it

o Uzyj przycisku W dot, aby przejs¢ do portu 10 w menu urzgdzenia.

e Po wybraniu portu 10 recznie przesun ramie w goére, az znajdzie sie tuz nad
silnikiem, a nastepnie opus¢ je w dot. Co zauwazyte$ w zakresie zmiany
kata? Czy to to samo co w przypadku kleszczy?




o Pod jakim katem silnik ramienia jest catkowicie opuszczony? Pod jakim kagtem
znajduje sie silnik ramienia, gdy ramie jest maksymalnie z tytlu Clawbota? Zapisz
wartosci w swoim notatniku technicznym.

4. Programowanie z (poszerzonym) zakresem ruchow

Otwarte kleszcze Clawbota

Podsystemy, takie jak kleszcze lub ramiona, majg zwykle ograniczony zakres ruchu, co
zapobiega ich ciggtemu obracaniu. Kleszcze mogg otwieraé lub zamykac¢ sie tylko na tyle, na
ile pozwala ich mechaniczne ograniczenie. Podobnie, zakres ruchu ramienia jest czesto
ograniczony przez podtoze lub korpus samego robota. Podczas pracy z podsystemami o
ograniczonym zakresie ruchu bardzo wazne jest, aby pozosta¢ w tym zakresie, niezaleznie
od tego, czy zdalnie sterujesz robotem, czy tez programujesz go, aby poruszat sie
autonomicznie. Dalsze dostarczanie mocy do silnikéw po osiggnieciu przez podsystem limitu
spowoduje niepotrzebne obcigzenie silnika i wszystkich podtgczonych komponentow.

Zanim nauczymy sie, jak dostosowac sie do ograniczonych zakreséw ruchu kleszczy i
ramienia, przyjrzyjmy sie blokom uzywanym do ich programowania.

W blokach VEXcode IQ znajdujg sie dwa bloki, ktérych mozna uzy¢ do podnoszenia i
opuszczania ramienia oraz otwierania i zamykania kleszczy w okreslonej pozycji.

Blok: Obrdét i obrét do pozycji.



Blok obroét obraca silnik w wybranym kierunku na wybrang odlegtos¢ od miejsca, w
ktorym aktualnie sie znajduje.

Spin for

Spins a VEX IQ Smart Motor for a given distance.

Blok obroét do pozycji powoduje obrét silnika do wybranej pozycji w oparciu o biezgce
potozenie silnika. Blok obrotu do pozycji okresla najlepszy kierunek obrotu w celu
uzyskania wymaganej pozycji.

Spin to position
Spins a VEXIQ Smart Motor to a set position.

spin ClawMotor » to position @ degrees v P

Kiedy uzywamy tych blokéw? Wyobraz sobie, ze programujesz ramie, aby podnosito
sie i opuszczato, ale kiedy sie obniza, nie przyjmuje pozycji poczgtkowej wynoszgcej
zero stopni. Zamiast tego obniza sie do 15 stopni. Jesli nastepnie uzyjesz bloku
obrotu o 90 stopni - ramie podniesie sie 0 90 stopni z miejsca, w ktérym obecnie sie
znajduje i naprawde podniesie sie do 105 stopni.

Jednak w tej samej sytuaciji, gdy ramie jest ustawione pod katem 15 stopni i blok
obrot do pozyciji jest uzywany do podniesienia go do 90 stopni, ramie podniesie sie o
75 stopni, aby osiggng¢ pozadane potozenie 90 stopni.

Wazne jest, aby to zrozumiec, poniewaz jesli uzywane jest blok obrét, a ramie nie jest
catkowicie opuszczone lub kleszcze nie byty catkowicie zamkniete, ramie lub
kleszcze mogg zblizy¢ sie do limitu swojego zakresu ruchow.




360 degrees

0 degrees

Spoéjrzmy na bloki, ktérych nalezy uzy¢ wraz z obrdc¢ i obréé do pozycii, ktére pomagajg
dokfadniej zaprogramowac robota.

» Ustaw blokade limitu czasu silnika stuzy do zapobiegania ruchu blokow, ktére nie osiggajg
swojej pozycji, przed uruchomieniem innych blokéw w stosie. Przyktadem silnika, ktory nie
osigga swojej pozyciji, jest ramie lub kleszcze, ktére osiggajg swoje mechaniczne
ograniczenie i nie mogg zakonczy¢ ruchu.

Set motor timeout

Sets a time limit for VEX IQ Smart Motor movement
commands.

set ClawMotor v timeout to o seconds

* Co sie stanie, jesli zastosuje sie blok obrot, a kleszcze lub ramie osiggng granice swojego
zakresu ruchu? Czy projekt zostanie zatrzymany, poniewaz ramie lub kleszcze nie mogg
sie dalej poruszac?

Projekt nie zostanie zatrzymany, dopoki blok nie zakonczy swojego zadania. Jesli kleszcze

probujg otworzyc¢ sie o 100 stopni, ale zaczynajg od 50 stopni i probujg obroci¢ sie poza
swoj zakres ruchu, kleszcze bedg kontynuowaty probe otwarcia, nawet jesli nie moga tego



zrobi¢. To nie jest korzystna sytuacja, poniewaz moze to spowodowaé naprezenie czesci i
wyczerpanie baterii.

W takim przypadku mozna uzy¢: ustaw limit czasu silnika. Ten blok dziata jako
zabezpieczenie przed awarig, wiec jesli silnik osiggnie swoj limit mechaniczny, moze
kontynuowaé pozostatg czes¢ projektu po pewnym czasie.

W ponizszym przyktadzie robot jedzie do przodu po tym, jak kleszcze otworzg sie do 200
stopni lub zostanie osiggniety limit czasu wynoszgcy trzy sekundy.

set ClawMotor » timeout to e seconds

spin ClawMotor v open v for @ degrees v P

drive forward v for e mme p

Ustaw pozycje silnika stuzy do ustawienia wartosci kata silnika (jego pozycji) na wybrang
warto$¢. Mozna go réwniez ustawi¢ na 0 stopni, aby zresetowac jego potozenie.

Set motor position

Sets the VEX IQ Motor’s encoder position to the entered value.

set ClawMotor v position to o degrees v

Blok Obrét do pozycji jest tatwiejszy do zaprogramowania, gdy wiesz, jaki jest obecnie kat
silnika. Ale czasami ramie moze wygladac, jakby byto catkowicie opuszczone, gdy faktycznie
jest podniesione o kilka stopni.

Blok ustawianie pozycji silnika pozwala ustawi¢ kat, w jakim powinien znajdowac silnik. Jest
to bardzo przydatne do resetowania pozyc;ji silnika do O stopni.

W ponizszym przyktadzie silnik ramienia robota jest resetowany do 0 stopni bez wzgledu na
to, gdzie sie obecnie znajduje, zanim obréci sie do pozycji 360 stopni i ruszy do przodu.

set AmMotor * position to o degrees ¥

set ArmMotor » position to @ degrees »

drive forward v for @ mm v | 2




Programowanie sekwencji - bloki

VEXcode IQ

Zaprogramujmy sekwencije!

W tym ¢wiczeniu nakreslisz plan sekwencji ruchéw, ktére robot bedzie musiat wykonacé, aby
chwyci¢, podnies¢ i przesungc¢ obiekt.

Najpierw przejrzysz dwa filmy instruktazowe dotyczgce programowania kleszczy i ramienia.
Nastepnie zidentyfikujesz prawidtowg sekwencje krokéw, aby podejs¢, chwyci¢ i podniesé
obiekt oraz zaplanujesz projekt za pomocg pseudokodu.

Nastepnie utworzysz, pobierzesz i uruchomisz projekt przy uzyciu pseudokodu, ktory
stworzytes wczesnie;j!!

Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzyniera i bloki VEXcode 1Q pobrane i
gotowe.

Hardware/Software Required:

uantity ardware er ltems

Quantit Hard /Other It

1 VEX IQ Super Kit

1 VEXcode 1Q Blocks (latest version, Windows, macOS,
Chromebook, iPad)

1 Engineering Notebook

1 Meter stick or ruler

1 Clawbot (Drivetrain 2-motor) template example project

1 Aluminum can or empty water bottle

1. Przygotowanie do eksploracji

Czy przed rozpoczeciem ¢wiczenia masz gotowy kazdy z tych elementéw? Konstruktor
powinien sprawdzi¢ kazdg z nastepujgcych kwestii:


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/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

o Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do odpowiednich portow?

o Czy inteligentne kable sg odpowiednio wtozone do wszystkich silnikow i
czujnikéw?

o Czy Mozg robota jest wigczony?

o Czy bateria jest natadowana?

o Czy radio jest wtozone do Mdzgu robota?

2. Rozpocznij planowanie sciezki

Zanim zaczniesz planowac sciezke, ktorg podazy twdj robot, najpierw przejrzyj filmy
instruktazowe Poruszanie ramieniem i Otwieranie kleszczy w VEXcode 1Q Blocks.

@~ File @ Tutorials

Teraz w swoim notatniku inzyniera uzyj pseudokodu, aby zapisa¢ prawidiowg sekwencje
krokow, aby zblizy¢ sie, chwycic i podnies¢ obiekt, taki jak pusta butelka po wodzie lub
aluminiowa puszka.




O czym nalezy pamietac:

e Najpierw musisz zmierzy¢ w milimetrach, jak daleko obiekt znajduje sie od robota,
aby okresli¢, jak daleko w przéd i w tyt robot powinien sie poruszy¢.

o Okresl, o ile stopni kleszcze bedg musiaty sie otworzy¢ i zamkng¢ w zaleznosci od
zakresu jego ruchu i wielko$ci obiektu. Aby uzyska¢ dodatkowg pomoc, zapoznaj
sie z poprzednig strong w sekcji Odtwarzanie.

Podpowiedz: otworz menu urzgdzenia i zobacz, o ile stopni zamkng sie kleszcze wraz z
obiektem w Srodku.

o Okresl, jak wysoko w stopniach ramie podniesie sie, aby unies¢ przedmiot.

o Kiedy zblizasz sie do obiektu, kleszcze powinny by¢ juz otwarte. JeSli zblizysz sie do
obiektu z zamknietymi kleszczami, mogg one przewrdcic obiekt.

o Robot bedzie rowniez musiat chwycic¢ przedmiot, podnies¢ go do gory, przesungc sie
do tytu, aby przesung¢ obiekt, a nastepnie umiescic¢ obiekt z powrotem na dole i go
puscic.

3. Programowanie sekwencji

» Otworz przyktadowy szablon projektuClawbot (Drivetrain 2-motor).

|
o
O

Clawbot (Drivetrain 2-
motor)

* Aby uzyska¢ pomoc dotyczgca otwierania przyktadowego projektu, obejrzyj samouczek
wideo dotyczacy korzystania z przyktadowych projektéw i szablonéw w VEXcode 1Q.

@~ File @ Tutorials ‘

Use Example Projects and Templates



e Zmienh nazwe i zapisz projekt jako Sekwencja.

@® Sequence Saved

SLOT

e Aby uzyskac¢ pomoc dotyczgcg zmiany nazwy i zapisania projektu, zapoznaj sie z
samouczkiem nazywanie i zapisywanie projektu w VEXcode 1Q Blocks.

e Teraz stworz swoj projekt uzywajgc swojego pseudokodu. Najpierw naszkicuj swoj
projekt, uzywajgc komentarzy do wstawienia pseudokodu.

Ponizszy przyktad stanowi punkt odniesienia. Stopnie i odlegtosci mogg sie rézni¢ w
zaleznosci od tego, jak daleko znajduje sie twoj obiekt i od jego wielkosci.

Open the claw 75 degrees

Drive forward 15 mm to approach the object ‘

Close the claw 60 degrees to grab the object

Raise the arm 315 degrees to lift the object ‘

Drive in reverse 15 mm to move the object to a new location ‘

Lower the arm 315 degrees to place the object back down \

Open the claw 60 degreees to release the object ‘

o Uzyj bloki jedz, obréc i obréc od pozycji, w celu utworzenia projektu na
podstawie pseudokodu.

Nie zapomnij zresetowac¢ pozycji silnika ramienia do 0 i uwzgledni¢ 3-sekundowy limit
czasu dla silnika kleszczy.

Uzyj ponizszego obrazu jako przyktadu organizacji projektu. Ponizszy projekt nie jest
kompletny, ale ty powiniene$ stworzy¢ caty program.




set ArmMotor v position to o degrees v

set ClawMotor v timeout to ° seconds

[ Open the claw 75 degrees J

spin ClawMotor » open v for 6 degrees v >

" Drive forward 15 mm to approach the object }

drive forward » for @ mm w | 2

[ Close the claw 60 degrees to grab the object }

spin ClawMotor v close v for @ degrees v

[ Raise the arm 315 degrees to lift the object ]

spin  ArmMotor v to position @ degrees v >

[ Drive in reverse 15 mm to move the object to a new location J ‘

A

‘ [ Lower the arm 315 degrees to place the object back down ]

’ [ Open the claw 60 degrees to release the object J ‘

* Po zakonhczeniu tworzenia projektu zastandw sie, co sie stanie. Zapisz swoje prognozy w
notatniku inzyniera.

4. Przetestuj projekt!
Teraz, gdy stworzytes projekt podejscia, chwytania i podnoszenia obiektu - przetestujmy go!

» Pobierz i uruchom swdj projekt. Aby uzyska¢ pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczacy
pobierania i uruchamiania projektu w blokach VEXcode Q. Bedzie miat nastepujgcg ikone:

Download and Run a Project




Czy Twaj projekt przebiegat zgodnie z zamierzeniami? Zapisz swoje obserwacje w swoim

notatniku, poréwnujgc pseudokod z ostatecznym projektem i odpowiedz na nastepujace
pytania:

Czy Twoj kod przeprogramowat robota do chwytania, podnoszenia i przenoszenia
obiektu?

+ Dlaczego ta sekwencja ruchow jest wazna?
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Rozwiaz inne problemy XXI wieku,

stosujac podstawowe umiejetnosci i

koncepcije, ktérych sie nauczytes.




Roboty magazynowe

Roboty pracujgce w magazynie

Spetnianie potrzeb konsumentow

Poniewaz coraz wiecej konsumentéw robi zakupy online z gwarancjg szybkiej dostawy, do
zaspokojenia popytu uzywane sg roboty. Im szybciej zyczenia klientow sg spetniane, tym sg
szczesliwsi i tym wiekszy zysk osigga firma. To sprawia, ze uzywanie robotéw do wspomagania
realizacji zamowien jest ogromng korzyscia. Niektore firmy uzywajg robotéw do dostarczania
produktow z potek pracownikom w celu wybrania odpowiedniego produktu, podczas gdy inne
uzywajg robotéw do przemieszczania sie do okreslonych obszaréw, aby wybrac potrzebne
przedmioty. Tworcy robotéw nadal ulepszajg ten proces. Jedna firma opracowuje robotyczne
ramiona, ktore sg w stanie obstugiwac delikatne przedmioty bez konieczno$ci podawania
robotowi szczegdtowych informacji o rozmiarze lub ksztatcie obiektu; inna za$ bada ,robotyke
roju”, w ktorej kilka robotéw pracuje jako zespot, komunikujgc sie ze sobg w celu wykonania
zadan logistycznych.

Niektore korzysci wynikajgce z uzywania robotéw w magazynach zamiast ludzi to:

o Lepsza doktadnos¢ w doborze wiasciwych produktow

e Bardziej wydajne (predkos$c¢)

e Zmniejszenie kosztéw medidw, takich jak klimatyzacja

o Mniej kradziezy w miejscu pracy

e Zmniejszenie kosztow pracy (potrzeba mniej pracownikow)




Strategia gry

Wyzwanie VEX 1Q 2019-2020 - do kwadratu

Do kwadratu

Jednym z trudniejszych aspektow wyzwania VEX 1Q jest to, ze w kazdym sezonie zawodow
wprowadzany jest nowy projekt gry. Dzieki temu uczniowie mogg korzysta¢ z
wczesniejszych doswiadczen w grze, gdy zajmujg sie nowymi obiektami i celami gry,
zapewniajgc jednoczesnie doswiadczonym i nowym zespotom rowne szanse.

Kazdego roku wyzwanie wymaga nowych strategii i nowych technik zdobycia jak najwiekszej
liczby punktow. Niektére zespoty opracowujg strategie, aby najpierw przesungc¢ najblizsze obiekty,
inne, aby przenies¢ wiele obiektow naraz, a inne robig jedno i drugie. Najlepsza strategia na
zdobycie jak najwiekszej liczby punktéw w jak najkrotszym czasie zalezy od uktadu pola
wyzwania w tym sezonie i projektu robota VEX 1Q, jaki przygotowat dany zespot, na przyktad,
jakie ma manipulatory i jak porusza sie najlepiej.

W przypadku zadania Do kwadratu, niektore strategie mogg obejmowac zbieranie wielu pitek
naraz przed umieszczeniem ich w kostce lub na niej. Inng strategig moze by¢ umieszczenie
pitek wewnatrz kostki, przesuniecie kostki do strefy punktacji, a nastepnie umieszczenie
kulek na gorze, aby transportowanie kostki nie strgcity zadnej z kulek znajdujgcych sie na jaj
gorze.

Zespot powinien skupi¢ sie na strategii wtasnego robota, jednak zespoty powinny by¢ co do
niej elastyczne, poniewaz bedg losowo przydzielane do innych grup. Aby uzyskac najlepszy
sposob zdobywania punktéw, mozna przetestowaé wiele réznych kombinacji. Niektore
zespoty mogg ustalic, ile pitek mogg umiesci¢ wewnatrz szescianu lub skupi¢ sie na
umieszczeniu zielonej kostki na platformie.



Niektore typowe strategie, o ktorych nalezy pamieta¢ podczas analizy wyzwania VEX 1Q:

o Przeczytaj, przestudiuj i zrozum instrukcje gry.

o Wypisz wszystkie sposoby zdobywania punktéw i ilosci punktéw zwigzane z tymi
metodami.

e Rozwaz rézne komponenty robota, ktore bytyby przydatne do zdobywania punktow.

o Zapisz wszelkie ograniczenia rozmiaru lub czesci robota.

o Okresl jasne cele lub zadania, ktére robot ma wykona¢, aby zdoby¢ punkty.




SPARK
RETHINK

Czy istnieje skuteczniejszy sposéb, aby
dojs¢ do tego samego wniosku?
zastanow sie nad tym czego sie
nauczyltes i sprobuj to ulepszy¢.




Przygotuj sie na wyzwanie Package
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Przygotowana plansza do wyzwania Package Dash

Przygotowanie do wyzwania

W tym wyzwaniu zaprogramujesz robota, aby odebrat paczke i jak najszybciej przynidst jg do
stacji zatadunkowej! Uzyjesz tych samych umiejetnosci, ktérych uzywates w sekcji Zabawa,
aby nakresli¢ i zaprogramowac sekwencje wydarzen, aby wykonac¢ okreslone zadanie.

Aby pomysinie ukonczy¢ to wyzwanie, musisz stworzy¢ projekt, ktéry prowadzi robota w
okreslone miejsce (rozowe kwadraty) w magazynie, podnosi paczke (aluminiowg puszke) i

zrzuca jg na rampe zatadunkowa.
Zapytaj swojego nauczyciela, czy Ty lub Twoja grupa powinni$cie zmieni¢ ustawienia

wyzwania. Zapytaj rowniez nauczyciela, ktéry r6zowy obszar bedzie zawierat paczke lub czy
paczka zostanie umieszczona na lewym rézowym kwadracie, jak pokazano na powyzszym

uktadzie.




Gdy pole zadania jest gotowe, nalezy zmierzy¢ wszystkie odlegtosci jazdy i Srednice puszki, aby
moc precyzyjnie planowac i programowac.

Aby ukohczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

o Otwarta przestrzen o wymiarach 4 x 8 stop lub 1,22 x 2,44 m
e Opcjonalnie: pole VIQC

¢ Rolka tasmy

e 3 aluminiowe puszki

e Linijka lub miernik stuzgcy do pomiaru odlegtosci

e Stoper




Projektuj, rozwijaj i iteruj swoj projekt

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj sciezke, ktérg chcesz zaprogramowac, uzywajgc rysunkéw i pseudokodu.

o Uzyj pseudokodu, ktory utworzytes w sekcji Play, aby opracowaé swoj projekt za
pomocg blokow.

o (Czesto testuj swoj projekt i powtarzaj go, korzystajgc z tego, czego nauczyltes sie
podczas testow.

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, przejrzyj ponizsze przyktadowe projekty w blokach
VEXcode 1Q:

e Jazda do przodu (cale lub mm)
e Jazda do tytu (cale lub mm)

e Skret w lewo (stopnie)

o Skret w prawo (stopnie)

e Kleszcze i ramie

o Uzyj kleszczy

e Uzyj ramienia
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Wyzwanie Package

Loading
Dock

Rozpoczecie wyzwania

Wyzwanie Package Dash

W tym wyzwaniu zaprogramujesz robota, aby odebrat paczke i jak najszybciej przynidst jg do
stacji zatadunkowej!

Zasady:

e Robot musi rozpoczg¢ wyzwanie w Strefie Startu.
e Opakowanie (puszka aluminiowa) moze stykac sie tylko z kwadratowym obszarem,
kleszczami Clawbota i dokiem zatadowczym.

o Jedli paczka zostanie upuszczona na teren magazynu, musisz zresetowac pole i
zaczgc¢ od nowa.

e (Czas rozpoczyna sie, gdy tylko robot sie poruszy.

o (Czas zatrzymuije sie, gdy tylko paczka zostanie upuszczona na rampe.

o Podczas resetowania pola wszystko powinno zosta¢ zwrécone doktadnie na miejsce,
w ktérym sie znajdowato na poczatku.



* Dobrej zabawy!!

Wyzwanie dodatkowe: Dodaj dzwieki sygnalizujgce cofanie sie robota i zapalaj diode
dotykowg LED , aby wskazac, kiedy robot podnidst paczke i umiescit jg w doku
zatadunkowym.

Zwieksz ztozonos¢: dodaj wiecej opakowan (puszek), ktére robot musi odebra¢! Mozna
rozegrac¢ kilka rund.




SPARK
KNOW

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

bedzie motywowat do nauki.




Powtdrzenie

1. Co zrobi robot w ponizszym projekcie??

spin ArmMotor = up v for @ degrees w | 4

spin ArmMotor » down » for @ degrees v P

spin ClawMotor » open w for @ degrees v+ P

Otworzy kleszcze, odczeka 1 sekunde, zamknie je, a nastepnie uniesie ramie.
Podniesie ramie, odczeka 1 sekunde, opusci ramie, a nastepnie otworzy kleszcze.
Podniesie ramig, odczeka 1 sekunde, opusci ramie z powrotem do pozycji ponizej
miejsca, w ktérym rozpoczeto ruch, a nastepnie otworzy kleszcze.

Otworzy kleszcze, odczeka 1 sekunde, zamknie kleszcze, a nastepnie ponownie
otworzy kleszcze.

2. Ktora z ponizszych definicji jest poprawna definicja bloku obrot do pozycji?

o

Blok ten obraca silnik, aby osiggng¢ okreslong pozycje mierzong w stopniach na
podstawie jego petnego zakresu ruchu

Blok ten obraca silnik w okreslonym kierunku na okreslong odlegtos¢

Blok ten resetuje pozycje silnika

Blok ten ustawia limit czasu dla silnika

3. Robot miat podjechaé¢ do przodu i chwyci¢ przedmiot. Jaki jest najwiekszy
btad w tym projekcie?




drive forward * for @ mm » >

spin ClawMotor open v for @ degrees v P

spin ClawMotor close » for @ degrees v P

Projekt powoduje, ze robot jako najpierw jedzie do tytu.

Silnik ktowy powinien byé programowany za pomocg bloku obré¢ do pozycii.
Kleszcze powinny sie otworzy¢, zanim robot ruszy do przodu.

Kleszcze nalezy zaprogramowad, blokiem obrét o przy wielkosciach wiekszych
niz 180 stopni.

O O O O

4. Co zrobi robot, w tym projekcie?

set ClawMotor # timeout to o seconds

spin ClawMotor » open v for @ degrees v P

drive forward * for @ inches » 3

o Kleszcze otworzg sie o 200 stopni w 3 sekundy, a nastepnie robot ruszy do przodu.

o Ramie podniesie sie 0 200 stopni w ciggu 3 sekund, a nastepnie robot ruszy do przodu.

o Robot otworzy kleszcze o 200 stopni, a nastepnie przejedzie do przodu o 15 cali lub tak
daleko, jak to mozliwe w ciggu 3 sekund.

o Robot jedzie do przodu po otwarciu pazura o 200 stopni lub po osiggnieciu limitu czasu
wynoszgcego 3 sekundy.



5. Prawda czy fatsz: Programista moze uzy¢ bloku ustaw limitu czasu, aby
upewnié¢ sie, ze projekt nie utknie, jesli blok programujacy ruch silnika nie
moze zakonczyé ruchu. Limit czasu pozwala projektowi przejsé do nastepnego
bloku.

o Prawda
o Falsz

6. Ktora z tych linii pseudokodu bytaby najlepsza do zaprogramowania robota
do chwytania i przenoszenia obiektu w nowe miejsce?

o Znajdz i podnies$ przedmiot.

o Otworz kleszcze, przejedz 15 mm do przodu, podnie$ ramie o 360 stopni, wréé o 15
mm, opu$¢ ramie o 360 stopni i zamknij kleszcze.

o Otworz kleszcze o 75 stopni, przejedz do przodu o 10 mm, zamknij kleszcze o 60
stopni, podnies$ ramie o 315 stopni, przejedz do tytu o 10 mm, opus$¢ ramie o 315
stopni i otworz kleszcze o 60 stopni.

o Podnies$ przedmiot i przesuhh go o 15 mm.

7. Spadjrz na ten obraz ekranu VEX IQ Brain. Jaka jest aktualna pozycja silnika
ramienia?

Deyice Merny ~ . D

Fort 18 Motor

Spead & =T
Hhgle 2rl

Turns H, 7o

Fres:s A starts motor

¥ More C=IE<11t.

Jego pozycja wynosi 0 stopni.
Jego pozycja to 271 stopni.

Jego pozycja wynosi 0,75 stopnia.
Jego pozycja wynosi 271 obrotow.

O O O O




APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Artykuty bazy wiedzy

Linki do artykutéw 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-theVEX-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-VEXcode-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-VEXcode-1Q-Blocks

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

* How to Save a Project on Chromebook https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035955351-How-to-Save-on-a-Chromebook-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/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/360035591232-How-to-Download-and-Run-a-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591232-How-to-Download-and-Run-a-Project-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954531-How-to-Save-a-Project-on-Windows-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954531-How-to-Save-a-Project-on-Windows-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954511-How-to-Save-a-Project-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954511-How-to-Save-a-Project-on-macOS-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955351-How-to-Save-on-a-Chromebook-VEXcode-IQ-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035955351-How-to-Save-on-a-Chromebook-VEXcode-IQ-Blocks

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




ldentyfikacja belek katowych

2L
A

30 Degree Angle Beam
228-2500-147 45 Degree Angle Beam

228-2500-148

60 Degree Angle Beam
228-2500-149

3x5 Right Angle Beam

2x3 Right Angle Beam
228-2500-150

228-2500-145 4x4 Offset Right Angle
Beam 228-2500-151

Jak rozpoznac rézne katy belek katowych

Istniejg cztery rézne 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,
ktére belki posiadajg jakie katy, jest utozenie ich jedna na drugiej. Nastepnie mozesz
poréwnac, jak wygladajg. Mozesz rowniez uzy¢ kgtomierza do pomiaru.




Instalowanie gumowych kotnierzy

watu

2.6

Uzyj reki by podnie$c¢ temperature kotnierza

Kotnierz mieknie gdy robi sie ciepty

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




Usuwanie tgcznikow z belek i ptyt

Using a pitch shaft to remove a corner connector

Jak tatwo usungac ztgcza

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




Usuwanie pindw z belek i ptyt
VEX 1Q

Usuwanie pinu / kotka ptytki za pomocg belki

Jak tatwo usungc¢ kofki / piny z belek i ptyt

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




Usuwanie elementow dystansowych
ze ztgczek dystansowych mini

» B
D

Usunigcie elementu dystansowego ze zigcza dystansowego mini

Jak fatwo usungc¢ czesci ze ztgczy dystansowych mini

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




Zabezpieczenie watow za

pomocg gumowych kotnierzy

19%

Wat niezabezpieczony Gumowy kotnierz dodany Zabezpieczony wat
do watu

Zabezpieczanie watu gumowym kotnierzem

Jak zabezpieczyC 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, zaktadajgc gumowy kotnierz
na jego koncu. Nastepnie mozna potgczy¢ wat z konstrukcjg wsporczg za pomocg kotnierza
umieszczonego na nim. Umozliwi to obracanie sie watu, ale zapobiegnie jego chybotaniu lub
wypadaniu.




Zabezpeczenie watu za pomoca

tulei

)

Wat niezabezpieczony Tuleja dodana do watu Wat zabezpieczony

Zabezpieczanie watow za pomocg tulei

Jak zabezpieczy¢ waty za pomocg tulei

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




Przyktadowy pseudokod w

wyzwaniu Dash Challenge

- | | | I

Config = Clawbot (Drivetrain)

Loading
Dock

| | | | | r

Drive forward 1000 mm
Turn right 90 degrees

Open the claw 75 degrees
Drive forward 1350 mm
Close the claw 60 degrees
Raise the arm 315 degrees

Drive in reverse 2¥0 mm
Turi left 90 degrees
Drive forward 600 mm
Turn right 90 degrees
Drive forward 1350 mm
Lower the arm 315 degrees
Open the claw 60 degrees



