Poznaj logike jesli, wtedy, w innym wypadku!



)

SPARK
SEEK

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




Kompletny wyglad robota Clawbot IQ

Gotowy Clawbot 1Q.

Ten robot jest zaprojektowany tak, aby mozna go byto szybko zbudowac i by mogt poruszaé
sie autonomiczne lub za pomocg kontrolera.




Instrukcja budowania - naped +

czujnik odlegtosci

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje dotyczace napedu + czujnika odlegtosci (19 krokéw):

o Prawe koto: kroki 1 do 6
o Lewe koto: kroki: 7 do 12
o Cazujnik odlegtosci: kroki 13 do 19

Wskazéwki dotyczace budowania dla wszystkich krokéw:

o W sekcji na gorze kazdego z krokéw sg przedstawione wazne informacje
zwigzane z budowg robota. Pierwsza liczba pod obrazem czesci (1x, 2x, 4x itd.)
To numer tego elementu, ktérego bedziesz potrzebowac¢ w tym kroku.Kolejng
informacja jest rozmiar (jesli jest to potrzebne) oraz nazwa potrzebnego elementu.

o Gotowy krok przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




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

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

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

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

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

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

o

They will indicate how the
parts should be connected.

¢




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

Krok 1: Policz wszystkie elementy przed rozpoczeciem budowy i miej je dostepne pod rekg. Kazdy cztonek
zespotu powinien znalez¢ elementy do swojego kroku..
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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. Jedli obraca sie swobodnie, oznacza to, zZe nie jest prawidtowo wfozony do silnika.







1x - 6x Pitch Shaft

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

e




1x - 2x12 Beam

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




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

Krok 6: Po zamocowaniu kot, przekrec kofo, ktore 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

e . —

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

Krok 8: Podczas dodawania watka 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
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1x- 2x128Beam

Krok11: Przed zablokowaniem belki na miejscu upewnij sie, ze kota zebate pasujg
do siebie.
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2x - Rubber Shaft Collars 2x- Wheel Hubs 2x- Tires (200mm)

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

1x - 2x8 Beam a 4x-1x1 Connector Pins

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

.

Krok 14: Upewnij sig, ze zyroskop jest umieszczony w prawidfowy sposob, aby umozliwi¢ dostep do kabla.




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




nsor 4x-1x1 Connector Pins

Krok 19: Podczas mocowania czujnika odlegtosci nie wciskaj zadnego z dwoch otwordw ostonietych siatkg.
Spowoduje to uszkodzenie czujnika. Upewnij sie, ze czujnik jest umieszczony w prawidfowy sposob, aby
umozliwi¢ dostep do kabla.




Instrukcje budowania - rama robota

Podsumowanie instrukcji

Instrukcje budowy ram robota (22 kroki):

o Cargo Holder: kroki 20 do 28
o Podstawa ramienia: kroki 29 do 41

Wskazéwki dotyczace budowania dla wszystkich krokéw:

o W sekcji na gorze kazdego z krokdw sg przedstawione wazne informacje
zwigzane z budowag robota. Pierwsza liczba pod obrazem czesci (1x, 2x, 4x itd.)
To numer tego elementu, ktérego bedziesz potrzebowaé w tym kroku. Kolejng
informacja jest rozmiar (jesli jest to potrzebne) oraz nazwa potrzebnego
elementu.

o Gotowy krok przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




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

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

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

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

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

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

o

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

1x - 1x8 Beam

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

2x - Mini Standoff Connectors. 2x- 2xPitch Standoffs 1x - 6x Pitch Standoff
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1x- 1x Wide 1x1 Corner Connector
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1x - 2xWide, 1x2 Corner Connetors  2x - 1x1 Connector Pins 1x - 4x4 Offset Right Angle Seam
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1x- 1x1 Connector Pin 1x- 6x Pitch Standoff




1x - Mini Standoff Connector 2x - 2x Pitch Standoffs
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2x - 1x1 Connector Pins 1x - 1x8 Beam
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1x- 2x Wide, 1x2 Corner Connetors - 1x Wide 1x1 Corner Connector  1x - 4x4 Offset Right Angle Beam
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1x- 1x1 Connector Pin 1x- 6x Pitch Standoff
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2x- 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors  6x - 1x1 Connector Pins 1x - 2x8 Beam
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1x- 4x12Plate

12x - 1x1 Connector Pins. 1x - Smart Motor
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Krok 31: Pomaranczowe strzatki wskazujg, aby obréci¢ robota.
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1x- 1x6 Beam 2x - 1/2x Pitch Standoffs

Y

B t x- 216Beam
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1x - Bumper Switch 2x - 2x Wide, 1x2 Offset Corner Connectors 8x- 2x2 Connector Pins

Krok 33: Upewnij sie, ze przetgcznik zderzaka jest umieszczony w prawidfowy sposob,
aby umozliwi¢ dostep do kabla.
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1x- Step 32 Assembly

t

Krok 36: Upewnij sig, ze inteligentny silnik jest ustawiony we wiasciwym 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 dotykowy czujnik LED jest umieszczony w prawidfowy sposob,
aby umozliwi¢ dostep do kabla.
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1x- 1x6 Beams 2x - 1/2x Pitch Standoffs
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Krok 39: Pomaranczowe strzatki oznaczajg obroét robota.
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1x - Step 37 Assembly 1x - Step 36 Assembly

Krok 40: Zamiast pokazania pojedynczych czeSci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
Podczas dodawania zespotu Krok 37, przekre¢ wat podziatowy, aby sprawdzi¢ napigcie podczas obracania. Jesli
obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidfowo 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 sekcji u gory.
Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrécic element.




Instrukcje budowania - Ramie

Podsumowanie instrukcji

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

Wskazéwki dotyczace budowania:

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

Gotowy element przedstawiono w ramce w prawym dolnym rogu.




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

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

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

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

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

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

o

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

il

2x - 3x4 Tee Beams







Krok 48: Upewnij sie, ze kota zebate sg dobrze dopasowane, zanim przejdziesz do
nastepnego kroku.

B

1x - 4x4 Plate

>

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




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

2x- 2x Wide, 2x2 Corner Connectors

.

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

G

1x - Step 53 Assembly

Krok 56: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich
elementy sg pokazane w sekcji u gory.
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1x - Rubber Band Anchor 1x - 1x4 Beam 4x- 1x2 Connector Pins 1x - 60 Degree Angle Beam
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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 (otwér na wat
znajduje sie po prawej stronie). Po dodaniu silnika obréc jedno z kot zebatych, aby sprawdzic
napiecie podczas obracania. Jesli obraca sie swobodnie, oznacza to, ze nie jest prawidtowo
wtozony do silnika.




Instrukcja budowy - kleszcze

Podsumowanie instrukcji budowania
e Claw Building Instructions (22 steps):
oKleszcze: kroki 61 do 82
o Wskazowki do wszystkich krokow:

o Krok 60: Upewnij sie, ze inteligentny silnik jest ustawiony we wfasciwym kierunku
(otwér 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..

o 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 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- 1x3 Shaft Lock Plate 2x- 11 Connector Pins 1x - 45 Degree Angle Beam
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2x- 1x2 Connector Pins 1x- 2x3 Right Angle Beam
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3x- 1x2 Connector Pins 1x - 1x6 Beam

}—

1x - 1x4 Beam 1x- 1x1 Connector Pin
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1x - 2x Wide, 1x2 Corer Connetor 1x - 3x4 Tee Beam
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2x- 1x2 Connector Pins
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1x - 1 Tire (100mm Travel)
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Krok 67: Upewnij sie, ze obrecz 100 mm jest dobrze dopasowana do rowka
tgcznika naroznego o szerokoSci 2 x Y..

#*

1x- 1x1 Connector Pin

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

R =)

#

1x - 1x4 Beam 1x- 1x1 Connector Pin
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1 - 2x Wide, 1x2 Corner Connetor 1x - 3x4 Tee Beam
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2x- 1x2 Connector Pins
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1x - 1 Tire (100mm Travel)

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

3 Py,

Krok 76: Pomaranczowe strzatki wskazujg, ze nalezy obrocic element.
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1x - Rubber Shaft Collar 1x- Step 68 Assembly
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Krok 77: Zamiast pokazania pojedynczych czesci, utworzone z nich elementy
sg pokazane w sekcji u gory.
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1x- Rubber Shaft Collar 1x- Step 68 Assembly

T4

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







Instrukcja budowania — montaz i

okablowanie

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

o Montaz koncowy: kroki od 83 do 93

o Grupa jest rowniez odpowiedzialna za upewnienie sie, ze czujniki i silniki sg podtgczone
do wiasciwych portdéw 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 odlegtosci

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

- Port 11: silnik kleszczy

» Wskazéwki dotyczace budowania:

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

+ Wskazoéwki 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. Podtgczajgc 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.

o

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 cze$ci, utworzone z nich elementy sg pokazane w sekcji u gory.
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1x-Step 41 Assembly

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

1x- Step 6 Assembly

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

PR .

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

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




2x - 300mm Smart Cables

Krok 87: Kabel silnika ramienia mozna wsungc pod Moézg i podtgczy¢ do odpowiedniego portu (port 10).

A

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 obrécic 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 obrdcic element.
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2x - Rubber Shaft Collars 1x - 8x Pitch Shaft

Krok 92: Podczas dodawania watu podziatowego 8x, przekre¢ wat 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 zaktécac ruchu Clawbota.




Analiza

Po zakonczeniu budowy sprawdz, co potrafi robot. Sprawdz to, a nastepnie odpowiedz na
ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

Jak zmienitaby sie predko$¢ ramienia, gdyby 60 zebowe kota zebate w krokach 55 i 58 zostaty
zmienione na mniejsze 36 zebowe kota zebate?

#
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e Aby uzyska¢ pomoc przy tym pytaniu, spéjrz na predkos¢ obrotowg (RPM) kot
zebatych z 12 zebami (z Kroku 37) i poréwnaj jg z predkoscig obrotowg kota
zebatego o 60 zebach, delikatnie przesuwajgc ramie w gore i w doét.

Obserwuj, ile razy obraca sie koto zebate 12-zebowe w poréwnaniu do kota zebatego
60-zebowego. Jak myslisz, jak to sie zmieni, gdy 60-zebowe koto zebate zostanie
zastgpione 36-zebowym?

o Pamietaj, aby uzasadni¢ swojg odpowiedz danymi z obserwacji.




L

SPARK
PLAY

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

umiejetnosci rozumowania poprzez

pomystowa, kreatywng zabawe.




Podejmowanie decyzji

Drogi: prawda i fatsz

Podejmowanie decyzji

Na najbardziej podstawowym poziomie programy sg pisane w celu wykonywania prostych
sekwencji zachowan. Na przyktad mozesz chcie¢, aby robot jechat do przodu, a takze
wykonat kilka skretéw, aby dotrze¢ do celu. Ale co, jesli chcesz, aby Twdj robot zaczekat na
odpowiedni moment, aby rozpoczac¢ jazde do przodu i ukonczy¢ trase? To wymagatoby
programowania z instrukcjami warunkowymi. Aby zdefiniowac ,wtasciwy czas na
rozpoczecie” projektu, nalezy uzy¢ instrukcji warunkowej. Moze ,wtasciwy czas” jest po
nacisnieciu przycisku lub gdy czujnik wykryje okreslony poziom i wtedy rusza. Kiedy
obserwujesz zachowanie robota, wydaje sie, ze decyduje on, kiedy rozpoczg¢ jazde, ale
dzieje sie tak, poniewaz ustawite$ warunek, w ktérym jazda powinna sie rozpoczgc.

Instrukcje warunkowe to instrukcje, ktére uzywajg warunku logicznego (PRAWDA lub
FALSZ) i umozliwiajg tworzenie projektéw, w ktérych robot zachowuje sie inaczej w
zaleznosci od tego, co wyczuwa.

W ponizszym przyktadzie, jesli przycisk Brain Up zostanie naci$niety (TRUE), robot bedzie
jechat do przodu. Jesli przycisk Brain Up nie zostanie naci$niety (FALSE), robot zatrzyma
sie. Pokazuje, ze robot jedzie do przodu tylko po nacisnieciu przycisku Brain Up, w
przeciwnym razie robot sie zatrzyma.




Brain Up ¥ button pressed?

drive forward =
else

stop driving




Programming with Conditionals iIn

VEXcode 1Q Blocks

Hardware/Software Required:

Amount Hardware/Software
1 VEX 1Q Super Kit (with up-to-date firmware)
1 VEXcode |Q Blocks (latest version, Windows,

macOS, Chromebook, iPad)

1 Engineering Notebook

1 Clawbot (Drivetrain) Template

Clawbot jest gotowy do podejmowania decyzji!

To éwiczenie dostarczy Ci umiejetnosci do zaprogramowania robota z zachowaniami
warunkowymi. Gtéwnym celem dziatania sg bloki if then i if then else, ale uzywane sg
réwniez bloki operujgce i czujnikow.

Brain Up = button pressed?

~——

Mozesz skorzysta¢ z informacji pomocy zawartych w blokach VEXcode V5, aby dowiedzie¢
sie wiecej o blokach. Wskazowki dotyczgce korzystania z funkcji pomocy mozna znalez¢ w
samouczku Korzystanie z pomocy.




@~ File @ Tutorials

1. Zacznijmy od zrozumienia petli i instrukcji warunkowych.

Zanim zaczniesz programowaé z warunkami, najpierw obejrzyj samouczki wideo dotyczace
uzywania petli i Jesli-to-w innym przypadku w blokach VEXcode 1Q.

2. Programowanie warunkowe.

Chcemy zbudowac projekt, ktéry podniesie ramie, jesli warunek nacisniecia przycisku Brain
Up jest prawdziwy.

Jesli warunek jest fatszywy, silnik ramienia zatrzyma sie. Przyjrzyjmy sie budowaniu projektu,
ktéry uzywa bloku na zawsze i bloku warunkowego jesli to do zaprogramowania ramienia.

» Otworz szablon Clawbot (Drivetrain). Aby uzyska¢ pomoc, obejrzyj samouczek wideo
dotyczacy korzystania z przyktadowych projektow i szablondw.

[
|
I
o @C
I
I

Clawbot (Drivetrain)

* Utworz ponizszy projekt.



Brain Up + button pressed?

spin ArmMotor ¥

stop ArmMotor »

2)

e Zapisz projekt jako ArmUp. Aby uzyska¢ pomoc, obejrzyj film instruktazowy
nazywanie i zapisywanie projektu (Windows, Mac, iPad, Chrome) w VEXcode 1Q
Blocks.

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

e Przewiduj, co projekt zrobi Clawbot w twoim notatniku inzyniera. Wyjasnij
zachowanie uzytkownika i Clawbota.

e Sprawdz, czy twoje przewidywania dotyczace tego, co ma zrobi¢ Clawbot, sg
poprawne.

o Pobierz projekt do Slotu 1 na Clawbocie, a nastepnie uruchom go.

o Aby uzyska¢ pomoc dotyczgca pobierania i uruchamiania projektu, zobacz samouczek
dotyczacy blokéw VEXcode 1Q, ktéry wyjasnia, jak pobrac i uruchomic projekt.

e Sprawdz swoje wyjasnienia dotyczgce projektu i dodaj notatki, aby w razie potrzeby je
poprawic.

3. Zrozumienie bloku czekaj do.

W poprzednim kroku, stworzony projekt nie pozwolit na podniesienie ramienia. Zobacz ponizszy
schemat, ktéry wyjasdnia przebieg tego projektu. Zauwaz, ze po nacisnieciu przycisku Brain Up
przeptyw projektu przesuwa sie tak szybko, ze projekt przesunie sie dalej, do nastepnego bloku,
ktorym jest blok zatrzymaj silnik.




when started

s 4 forever

Condition

Brain Up = button pressed?

presstr!‘d (true) not pressed (false)
then

b

spin  ArmMotor up v

stop ArmMotor =

W zwigzku z tym projekt wymaga bloku czekaj do, ktéry "kaze" silnikowi ramienia obracac sie
do momentu zwolnienia przycisku Brain Up.

waituntil . not Brain Up » button pressed?

Blok czekaj do jest konieczny ze wzgledu na szybkosc¢ przeptywu projektu. Gdyby go tam nie
byto, projekt przesunatby sie do nastepnego bloku, zanim silnik ramienia zdgzytby
zareagowac. W ten sposoéb bloki sptywatyby w dét do bloku zatrzymaj silnik, a nastepnie



projekt zaczynalyby sie z powrotem na szczycie stosu z powodu bloku na zawsze, ktéry
powtarza wszystkie zawarte w nim bloki.

Przyjrzyjmy jak zmieni sie projekt, gdy dodamy blok czekaj do. Silnik ramienia bedzie teraz
obracat sie do momentu zwolnienia przycisku Brain Up. Po zwolnieniu przycisku Brain Up
projekt bedzie kontynuowany do nastepnego bloku, ktérym jest blok zatrzymaj silnik.

Projekt najpierw sprawdzi warunek, czy przycisk Brain Up jest wcisniety. Jesli przycisk Brain
Up zostanie nacisniety (TRUE), ramie bedzie sie obraca¢, az przycisk Brain Up zostanie
zwolniony. Po zwolnieniu przycisku Brain Up projekt przesunie sie do bloku zatrzymaj silnik,
a nastepnie wroci na szczyt stosu, aby rozpoczac¢ projekt od nowa z powodu bloku na
zawsze.

Jesli przycisk Brain Up nie zostanie nacisniety (FALSE), projekt przesunie sie do bloku
zatrzymaj silnik, zanim powrdéci na szczyt stosu, aby rozpoczg¢ od nowa projekt z powodu
bloku na zawsze, a ramie nigdy sie nie obroci.

e o fOrever

Condition

Brain Up ¥ button pressed?

presstre‘d (true) not pressed (false)
then

v

spin  ArmMotor up

waituntii . not Brain Up w button pressed?

4
I
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4. Dodanie bloku czekaj do

Dodajmy blok czekaj do:

Brain Up +» button pressed?

spin ArmMotor » up v

waituntil . not Brain Up w button pressed?

stop ArmMotor =

» Zapisz projekt jako ArmUp2. Aby uzyskac¢ pomoc, obejrzyj film instruktazowy nazywanie i
zapisywanie projektu (Windows, Mac, iPad, Chrome) w VEXcode 1Q Blocks.

® ArmUp2

» Pobierz projekt do slotu 2 na Clawbocie, a nastepnie uruchom go.

* Aby uzyska¢ pomoc dotyczgcg pobierania i uruchamiania projektu, zobacz samouczek
dotyczacy blokéw VEXcode 1Q, ktéry wyjasnia, jak pobrac i uruchomic projekt.

» Sprawdz, czy ramie sie teraz obrdci po nacisnieciu przycisku Brain Up.

» Sprawdz, czy gdy przycisk Brain Up nie jest wcisniety (zwolniony), silnik ramienia
zatrzymuje sie.

» Zapisz swoje obserwacje, jak zachowywat sie Clawbot przed i po dodaniu bloku czekaj do
do projektu w swoim notatniku inzyniera.




Programming Two Buttons

Hardware/Software Required:

Amount Hardware/Software
1 VEX 1Q Super Kit (with up-to-date firmware)
1 VEXcode 1Q Blocks (latest version, Windows,

macOS, Chromebook, iPad)

1 Engineering Notebook

1 Clawbot (Drivetrain) Template

The Clawbot arm is ready to move up and down!

This activity will give you the tools to program your robot with conditional behaviors.
The if then else block is the main focus within the activity but other Sensing, Control, and
Operator blocks are also used.

o e
e
=

You can use the Help information inside of VEXcode 1Q Blocks to learn about the blocks. For
guidance in using the Help feature, see the Using Help tutorial.




@~ File @ Tutorials

1. Programowanie opuszczania ramienia.

Na poprzedniej stronie zaprogramowates$ ramie Clawbota tak, aby obracato sie po
nacisnieciu przycisku Brain Up. Ale co z obnizeniem ramienia? Wro¢my najpierw do
poprzedniego projektu ArmUp2.

forever
if Brain Up + button pressed?

spin ArmMotor v up ¥

waituntil . not Brain Up w» button pressed?

stop ArmMotor

Czy bytoby mozliwe uzycie tego samego bloku jezeli to, aby zablokowaé obracanie ramienia
w gore i obrdcic¢ je w dot? Sprobujmy! Zbuduj projekt ponizej, edytujgc juz istniejgcy projekt
ArmUp2.




Brain Up » button pressed?

spin ArmMotor v up v

waituntii . not Brain Up w button pressed?

Brain Down w button pressed?

spin ArmMotor down »

waituntil . not Brain Down w button pressed?

stop ArmMotor »

Zapisz projekt jako ArmUpDown. Aby uzyska¢ pomoc, obejrzyj film instruktazowy
nazywanie i zapisywanie projektu (Windows, Mac, iPad, Chrome) w VEXcode 1Q
Blocks.

@® ArmUpDown Saved

e Sprawdz, czy nazwa projektu ArmUpDown znajduje sie teraz w oknie posrodku
paska narzedzi.

e W twoim notatniku inzynieryjnym zapisz przewidywania, co zrobi Clawbot .
Wyjasnij zachowanie uzytkownika i Clawbota.

Sprawdz, czy twoje przewidywania, sg poprawne.

o Pobierz projekt na Slot 3 na Clawbocie, a nastepnie uruchom go.

o Aby uzyska¢ pomoc dotyczgca pobierania i uruchamiania projektu, zobacz
samouczek dotyczgcy blokéw VEXcode 1Q, ktory wyjasnia, jak pobrac i uruchomic
projekt.

e Sprawdz swoje wyjasnienia dotyczgce projektu i dodaj notatki, aby w razie
potrzeby je poprawic.

2. Zrozumienie przebiegu projektu.

W poprzednim kroku projekt podniost i opuscit ramie. Jednakze, warunek nacisniecia
przycisku Brain Up wystepuje jako pierwszy, jesli przycisk ten zostanie przytrzymany, a
nastepnie nacisniety zostanie réwniez Brain Down, ramie bedzie sie dalej obraca¢, poniewaz
czynnosc ta nie zostanie zatrzymana do momentu zwolnienia przycisku Brain Up. Prze$ledz
nastepujacy schemat blokowy, ktéry wyjasnia przebieg projektu.




when started

bl o fOrever

Condition

Brain Up w button pressed?

pressf‘d (true) not pressed (false)
then

!

spin  ArmMotor =

waituntii . not Brain Up ¥ button pressed?

Condition

Brain Down w button pressed?

press;;d (true) not pressed (false)
en

!

spin  ArmMotor » down =

waituntil . not Brain Down ¥ button pressed?

stop ArmMotor =




W ten sposéb projekt moze zastgpic bloki jezeli to blokami jezeli to w przeciwnym razie,
tak aby tylko jedno zdarzenie mogto by¢ prawdziwe w danym momencie.

Obejrzyj ponizszy film instruktazowy na temat, bloku jezeli to w przeciwnym razie:

Uzycie bloku jezeli to w przeciwnym razie wyeliminuje potrzebe uzycia bloku czekaj do,
poniewaz ramie bedzie sie obraca¢ do momentu zwolnienia przycisku Brain Up. Dzieje
sie tak, poniewaz element ,else - w przeciwnym razie” nie zostaje spetniony, dopoki
warunek przycisku Brain Up nie jest fatszywy (zwolniony).

Blok na zawsze pozwala na ciggte sprawdzanie pierwszego warunku.

forever

if Brain Up » button pressed?

spin ArmMotor » up v
else

if Brain Down ¥ button pressed? _ then

spin ArmMotor v down »
else

stop ArmMotor

Przyjrzyjmy sie zmianom w projekcie, dodajac bloki jezeli to w przeciwnym wypadku. Silnik
ramienia bedzie sie teraz obracat, dopdki przycisk Brain Up bedzie wcisniety (nie bedzie
zwolniony). Ze wzgledu na blok na zawsze warunek ten bedzie nadal sprawdzany, dopdki nie
bedzie fatszywy.

Gdy stan przycisku Brain Up jest fatszywy, projekt bedzie kontynuowany do nastepnego bloku,
ktéry ma za zadanie sprawdzic, czy przycisk Brain Down jest nacisniety. Jesli warunek ten jest
prawdziwy, ramie zacznie sie obracac. Ponownie, ze wzgledu na blok na zawsze, warunek ten
bedzie nadal sprawdzany, dopdki nie bedzie fatszywy.

Gdy stan przycisku Brain Up jest fatszywy, projekt bedzie kontynuowany do nastepnego bloku,
ktérym jest blok zatrzymaj silnik. Tak wiec silnik ramienia zatrzyma sie tylko wtedy, gdy oba
warunki sg fatszywe (zaden przycisk nie jest nacisniety).




when started

Bl 4 fOrever

Condition

Brain Up » button pressed?

not pressed (false) pressed (true)
else then

Condition \4

Brain Down ¥ button pressed? spin ArmMotor » up v

not pressed (false) pressed (true)
else then

v '

stop ArmMotor » spin ArmMotor » down w

3. Programowanie z blokiem jezeli to w przeciwnym razie.

Uzyjmy bloku jeZeli to w przeciwnym razie:

o Dodaj blok jezeli to w przeciwnym razie do projektu ArmUpDown, aby wyglgdat
nastepujgco:




Brain Up +» button pressed?

spin ArmMotor v up ¥
else

if Brain Down ¥ button pressed? _ then

spin ArmMotor v down »
else

stop ArmMotor »

e Zapisz projekt jako ArmUpDown2. Aby uzyskac¢ pomoc, obejrzyj film
instruktazowy nazywanie i zapisywanie projektu (Windows, Mac, iPad,
Chrome) w VEXcode 1Q Blocks.

® ArmUpDown2

e Zapisz projekt w Slocie 4 na Clawbocie, a nastepnie uruchom go.

e Aby uzyskac¢ pomoc dotyczacg pobierania i uruchamiania projektu, zobacz
samouczek dotyczacy blokow VEXcode 1Q, ktéry wyjasnia, jak pobrac i
uruchomic projekt.

e Sprawdz, czy ramie zacznie sie teraz obraca¢ po nacisnieciu przycisku ,Brain
Up” i w dét, gdy zostanie nacisniety przycisk ,Brain Down”.

e Sprawdz, czy gdy przyciski Brain Up i Down nie sg wcisniete (sg zwolnione),
silnik ramienia zatrzymuije sie.

e Zapisz swoje obserwacje, jak zachowywat sie Clawbot przed i po dodaniu
bloku jezeli to w przeciwnym razie do projektu w notatniku inzyniera.

4. Programowanie kleszczy

W poprzednim kroku projekt zostat zoptymalizowany, aby dziatat wydajniej, uzywajgc bloku
jezeli to w przeciwnym razie. W poprzednim przyktadzie manipulowano ramieniem za pomoca
przyciskow Brain Up i Down.

Uzywajgc doktadnie tego samego zarysu projektu, mozemy réwniez manipulowac kleszczami.

o Przejrzyj projekt ArmUpDown2 i zmien w bloku obré¢ ArmMotor na ClawMotor za
pomocg menu rozwijanego.




Upewnij sie, ze przycisk ,Brain Up” powoduje ,otwarcie” Kleszczy, a przycisk ,Brain
Down” obraca je ,zamyka” za pomocg menu rozwijanych.

‘when started

forever
if Brain Up +» button pressed?

spin ClawMotor » open ¥
else

if Brain Down ¥ button pressed?

spin ClawMotor close »
else

stop ArmMotor »

ClawMotor

ArmMotor

» Zapisz projekt jako ClawUpDown. Aby uzyskac¢ pomoc, obejrzyj film instruktazowy
nazywanie i zapisywanie projektu (Windows, Mac, iPad, Chrome) w VEXcode 1Q Blocks.

@® ClawUpDown

» Zapisz projekt w Slocie 1 na Clawbocie, a nastepnie uruchom go.

* Aby uzyskac¢ pomoc dotyczgca pobierania i uruchamiania projektu, zobacz samouczek
dotyczacy blokdéw VEXcode 1Q, ktdry wyjasnia, jak pobrac i uruchomi¢ projekt.

» Sprawdz, czy czy kleszcze otworzg sie po nacisnieciu przycisku Brain Up i zamkng po
nacisnieciu przycisku Brain Down.

» Sprawdz, czy gdy przyciski Brain Up i Down nie sg wcisniete (sg zwolnione), silnik
kleszczy zatrzymuje sie.

» Zapisz swoje obserwacje, jak zachowywat sie Clawbot przed i po dodaniu bloku jezeli to w
przeciwnym razie do projektu w notatniku inzyniera.notebook.
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Interfejs uzytkownika

Interakcja z systemami komputerowymi

Przyciski uzyte w mdzgu sg poczagtkiem podstawowego interfejsu uzytkownika (Ul). Interfejs
uzytkownika to przestrzen, ktéra umozliwia uzytkownikowi interakcje z systemem
komputerowym (lub maszyng). Kiedy zaprogramowates przyciski w mézgu, dates
uzytkownikom mozliwos¢ interakcji z Clawbotem, aby mogli podnosic i opuszcza¢ ramie.
Istniejg inne typy interfejsow uzytkownika (Ul), w tym graficzne interfejsy uzytkownika (GUI),
takie jak ekrany dotykowe w samochodach i na smartfonach. Kiedy wchodzisz w interakcje z
ekranem dotykowym na jednym ze swoich urzgdzen (tablet, smartfon, smartwatch), ekrany
te sg czesto jedynym posiadanym interfejsem tych urzgdzen. By¢é moze Twoje urzgdzenie
ma rowniez przyciski gtosnosci lub zasilania, ale gtéwnie wchodzisz w interakcje z ekranem.

Na pilocie telewizora znajdujg sie przyciski zaprogramowane do wytgczania telewizora lub
zwiekszania gto$nosci po ich naci$nieciu. Niektére przyktady interfejséw uzytkownika
obejmujg przyciski na kontrolerze gier wideo lub przyciski na kuchence mikrofalowej. Sposob
projektowania tych interfejsow uzytkownika zalezy od sposobu dziatania urzgdzenia i
interakcji uzytkownikow z nim.



Te zasady projektowania stanowig podstawe doswiadczenia uzytkownika (UX) podczas
korzystania z interfejsu uzytkownika.

Wrazenia uzytkownika to to, jak dobrze interfejs pozwala mi jako uzytkownikowi robi¢ to, co
prébuje zrobi¢. Czy interfejs dziata tak, jak tego oczekuje? Czy reaguje na to, co prébuje
zakomunikowac naciskajgc na przyciski? Czy jest dobrze zorganizowany, czy tez przyszie
wersje interfejsu uzytkownika powinny przenosié przyciski, w inne miejsce, aby korzystanie
z nich byto to tatwiejsze? Jak ogodlnie wyglada interfejs? Czy przyjemnie sie na niego patrzy
i czy sprawia, ze chce go czesciej uzywac?

Gdy interfejs uzytkownika jest nadal rozwijany i przechodzi iteracje, programisci zbierajg
dane o tym, co dziata zgodnie z planem, a co nalezy naprawi¢ lub ulepszy¢. Dane te
informujg, ze nalezy przeprowadzi¢ kolejne projektowanie iteracyjne. Niektére z zalecanych
zmian UX majg miejsce przed wydaniem urzgdzenia. Ale urzgdzenie moze by¢ rowniez
sprzedawane w stanie, w jakim jest, a zmiany te sg wprowadzane pdzniej, zanim kolejna
wersja zostanie zaoferowana konsumentowi.




Kontroler jako interfejs uzytkownika

AmMotor » stoppingto hold » spin ArmMotor « up =

ClawMotor + sioppingio hold » waituntil . not Controller LUp » pressed?

CiawMotor » velocily to @ % v stop ArmMotor

AmMotor »  velocity to @ % -

Controller RUp v pressed?

spin ClawMotor « close » spin  ArmMotor « down »
i waituntil. not Controller LDown » pressed?

if Coniroller RDown v pressed? _ then
siop AmMotor «

spin ClawMotor » open v
else

stop ClawMotor «»

Przyktadowy projekt Controller Buttons z VEXcode IQ Blocks

Zdalne sterowanie robotem

Do interakcji z naszymi telewizorami najczes$ciej uzywamy pilotéw. Naciskamy przyciski,
ktére powodujg, ze telewizor wyswietla zgdany kanat lub ekran informacyjny / dostepowy.
Technicznie rzecz biorgc, pilot do telewizora to interfejs uzytkownika. Jest jednak znacznie
mniej wyrafinowany niz ten, z ktérego korzysta Twoj smartfon.

Programowanie kontrolera 1Q jest znacznie bardziej wyrafinowane. Podczas rozgrywek
kontrolowanych przez kierowce chcesz, aby Twoj kierowca / zespot miat jak najwiecej
korzysci. Mozesz zaprogramowac przyciski i joysticki, aby wykonywaty wiecej niz jedno
proste polecenie, i mozesz zaprogramowac je tak, aby wykonywaty ztozone polecenia, gdy
przyciski / joysticki sg uzywane w danej kombinacji - podobnie jak dziatajg niektdre kontrolery
do gier. Jako programista kontrolera, zastanawiasz sie, ktére przyciski uzy¢ w kombinacji
oraz w jaki sposob powinny by¢ umieszczone twoje palce i dtonie, aby dotrze¢ do wszystkich
przyciskow.



Powyzszy obrazek przedstawia projekt z przyktadowego projektu Controller Buttons z
VEXcode IQ Blocks. Czy widzisz, jak petla na zawsze ma dwa zagniezdzone w niej bloki jezeli
to w przeciwnym razie? Sprawia to, ze projekt sprawdza, czy przyciski R Up lub R Down sg
wcisniete, a robot obraca silnik kleszczy w kierunku zamykania lub otwierania w zaleznosci od
nacisniecia. Ta petla jest bardzo wazna. To sprawia, ze kontroler IQ wielokrotnie sprawdza,
ktére przyciski sg naciskane, tak aby robot wykonywat odpowiednie zadanie.

Wez pod uwage, ze mozesz umiesci¢ dwa bloki nacisnij kontroler oraz blok operatora i .
Dzieki temu projekt sprawdzitby, czy nacisnieto dwa przyciski jednoczesnie. Mozesz réwniez
wstawic blok i wewnatrz innego bloku i i sprawdzi¢ trzy warunki przed wykonaniem dane;j
akcji. Umozliwitoby to zaprogramowanie sekwencji zachowan, ktére mozna uruchomi¢ po
prostu naciskajgc przyciski na kontrolerze.

Zastanow sie, wiec o ile wiecej kombinacji roznych warunkéw mozesz utworzy¢ za pomocg
wszystkich przyciskéw i ich kombinacji na kontrolerze. Oczywiscie, w miare programowania
bardziej ztozonych zachowan w funkcjonowaniu Kontrolera, projekt zbliza sie do autonomii
robota. Zespdt musi dowiedzie¢ sie, jakie zachowania najlepiej zaprogramowaé w swoich
kontrolerach jako ztozone sekwencje, a ktore lepiej roztozy¢ na wiele mniejszych czeséci, aby
kontroler pozwolit kierowcy (uzytkownikowi) na wigkszg kontrole nad szybkoscig i
dokfadnoscig zachowania robota.




SPARK
RETHINK

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

Zastanow sie nad tym czego sie

nauczytes i sprébuj to ulepszyé.




Przygotuj sie na wyzwanie
zwigzane z interfejsem

uzytkownika

Interfejs do chwytania i podnoszenia!

W wyzwaniu zwigzanym z interfejsem uzytkownika musisz zaprogramowac robota tak, aby
uzytkownik moégt uzywac przyciskow Sprawdz, W gore i W dét w mozgu, aby podnosi¢ rézne
obiekty.

Twadj interfejs uzytkownika do kontrolowania Clawbota bedzie wymagat:

e Przycisk lub przyciski do otwierania kleszczy

e Przycisk lub guziki do zamykania kleszczy

e Przycisk lub przyciski do podnoszenia ramienia
e Przycisk lub przyciski do opuszczania ramienia

Aby ukonczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

e Clawbot
e Przedmioty do podnoszenia: pusta puszka lub butelka wody, kostka VEX, nieuzywany
element z zestawu VEX lub cokolwiek innego, co moze dostarczy¢ nauczyciel




Projektuj, rozwijaj i iteruj swoj

projekt

W tej czesci uzyjesz projektéw, ktore zbudowates wczesniej, do stworzenia programu, ktéry
moze manipulowac zarowno ramieniem, jak i kleszczami.

Przypomnij sobie projekty ArmUpDown2 i ClawUpDown.

Brain Up w button pressed? Brain Up » button pressed?

spin  ArmMotor = up v

spin ClawMotor = open v

else else

if Brain Down ¥ button pressed? if Brain Down w button pressed? _ then

spin  ArmMotor = down = spin ClawMotor = close »

else else

stop ArmMotor = stop ClawMotor »

ArmUpDown2 ClawUpDown

Chcemy w jaki$ sposdb wigczy¢ oba te projekty do tego samego programu. Jest jednak tylko
jeden przycisk Brain Up i jeden przycisk Brain Down.

Dlatego potrzebujemy przycisku, ktéry bedzie dziatat jako ,przetgcznik” miedzy ramieniem a
kleszczami.

Skorzystaj z nastepujgcego schematu blokow, ktére pomogg Ci zbudowac projekt:




) Brain check v button pressed? _ then
when started

forever

Brain Up w button pressed? i Brain Up w button pressed?

spin  ArmMotor v up v spin ClawMotor open v
else else

if Brain Down w button pressed? if Brain Down ¥ button pressed? _ then

spin  ArmMotor » down w spin ClawMotor = close »
else else

stop ArmMotor stop ClawMotor »

Podczas planowania projektu odpowiedz na nastepujgce pytania w notatniku inzyniera:
o Do czego chcesz zaprogramowac robota? Wyjasnij szczegdtowo.
¢ |le warunkéw bedzie musiat sprawdzi¢ Twoj projekt w blokach jezeli to w przeciwnym
razie?

Wskazowka: uzyj przycisku Brain Check jako ,przetgcznika” miedzy ramieniem a
kleszczami. Tak wiec, jesli przycisk Brain Check jest wcisniety i przytrzymany, ramie jest
kontrolowane za pomocg przyciskow Brain Up i Down. Jesli przycisk Brain Check
zostanie zwolniony, kleszcze sg kontrolowane za pomocg przyciskow Brain Up i Down.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj warunki, ktére musi sprawdzi¢ twoj program, uzywajgc rysunkow i
pseudokodu.

e Uzyj pseudokodu, ktéry stworzyte$, aby rozwing¢ stworzy¢ projekt.

o Czesto testuj projekt i iteruj go, korzystajgc z tego, czego nauczytes sie podczas
testow.

e Co mozesz dodac do swojego projektu, aby lepiej kontrolowac silniki kleszczy i
ramion? Wyjasnij szczegotowo.

e Podziel sie koncowym projektem z nauczycielem.

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

e Filmy instruktazowe jezeli to w przeciwnym razie lub Uzywanie petli
o Korzystanie z samouczka
e Poprzednie wersje Twojego projektu (ArmUpDown2 lub ClawUpDown)




Wyzwanie dotyczgce interfejsu
uzytkownika

Wyzwanie dotyczgce interfejsu uzytkownika

W wyzwaniu interfejsu uzytkownika zaprogramujesz Clawbota tak, aby uzytkownik mogt
naciskac¢ przyciski Sprawdz, Géra i Dot w Mdzgu, aby sterowac silnikami ramion i kleszczy.
Nastepnie przyciski te bedg uzywane do podnoszenia i zastepowania dziesieciu roznych
obiektow. To wyzwanie nie wymaga, aby Clawbot jezdzit i skrecat. Przedmioty sg
podnoszone, a hastepnie umieszczane w tym samym miejscu na stole lub podtodze.

Zasady:

e Jeden przycisk (przycisk W gore) lub jedna kombinacja przyciskow (przycisk Sprawdz
i przycisk W gore) moze wykonywac tylko jedng z czterech czynnosci: otworzy¢
kleszcze, zamkngc¢ kleszcze, unies¢ ramie lub je opuscic.

o Korzystanie z Kontrolera jest niedozwolone.

o Kazdy Clawbot bedzie musiat podnies¢ i wymienia¢ jak najwiecej obiektéw w ciggu
jednej minuty bez upuszczania ich. Zalecane jest podnoszenie i wymiana jednego
przedmiotu na raz.

o Runda jednominutowa konczy sie po uptywie 1 minuty lub jesli jaki$ przedmiot
zostanie upuszczony - nawet jesli runda trwa zaledwie kilka sekund. Upuszczenie
przedmiotu dyskwalifikuje druzyne z petnej minuty rundy, ale wszelkie punkty zdobyte
przed upadkiem sg liczone.

o Jesli wszystkie obiekty zostaty podniesione przed zakonczeniem jednej minuty rundy,
obiekty mozna ponownie wykorzysta¢ do czasu zakonczenia rundy.



e Przedmiot nalezy podnies¢ wyzej niz silnik ramienia, zanim zostanie umieszczony na
stole.

o Kazdy przedmiot, ktéry udato sie ztapac i podnies¢, a nastepnie opuscic i odtozyc, jest
wart jeden punkt.

e Pomiedzy rundami role mozna zmieniaé, ale tylko jeden uzytkownik, przypadajgcy na
Clawbota, moze gra¢ w kazdej rundzie.

e Grupa z najwiekszg liczbg punktdw na koniec wszystkich rund wygrywal

Round Clawbot Number of Items
Number ID Successfully Lifted and Replaced

Role w wyzwaniu:

e W kazdej rundzie powinien by¢ tylko jeden uzytkownik (podnosnik) podnoszacy
przedmioty, ale grupy mogg zamienia¢ uzytkownikdw miedzy rundami.

o Powinien istnie¢ wyznaczony sekretarz, ktéry ocenia, ile obiektow jest w stanie
podnies¢ kazdy Clawbot. Kazdy pomysinie wymieniony obiekt jest wart jeden punkt. Po
upuszczeniu obiektu tura Clawbota sie konczy. Mozna rozegrac¢ kilka rund. Tabele
punktacji znajduje sie powyzej, ale mozna dodac¢ wiersze dla dodatkowych grup i rund.
Kazda grupa moze korzystac z witasnej tabeli punktacji lub kazdy moze korzystac z tej
samej. Jesli wiele grup uzywa tej samej tabeli wynikow, zapisz identyfikator Clawbota
lub nazwe grupy dla kazdej z nich w drugiej kolumnie. Ponadto sekretarz powinien
zsumowac punkty z wszystkich rund na koniec wyzwania, aby uzyskac tgczny wynik.




e Powinna by¢ wyznaczona osoba do zmiany obiektéw na stole: Zamieniacz.
Poniewaz Clawbot nie skreca ani nie jedzie, podniesiony przedmiot bedzie musiat
zostac usuniety i zastgpiony nowym po kazdej prébie.

e Powinna by¢ wyznaczona osoba do $ledzenia czasu: Osoba mierzacy czas. Kazda
runda trwa jedng minute.

o Nauczyciel powinien dostarczyé przedmioty do tego wyzwania, przed jego
rozpoczeciem.




SPARK
KNOW

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

powtorki bedzie motywowat do

nauki.




Powtorzenie

1. Dlaczego programista miatby uzywaé warunkow w projekcie?

Aby zapetli¢ zachowanie robota

Aby robot obracat kolejno swoje silniki
Aby robot podejmowat decyzje

Aby robot odtwarzat dzwieki

O O O O

2. W tym projekcie (rysunek na kolejnej stronie) , zgodnie z jego przebiegiem,
jaki jest nastepny blok, ktory program bedzie wykonywat, jesli pierwszy
warunek nacisniecia przycisku Brain Up jest fatszywy (przycisk jest
zwolniony)?

Drugi warunek nacisniecia przycisku Brain Down zostanie zaznaczony.
Blok obroc.

Blok czekaj do.

Blok zatrzymaj silnik.

O O O O




Bl g fOrever

when started

Condition

Brain Up w button pressed?

pressed (true)
then

!

spin  ArmMotor = up v

waituntil . not Brain Up ¥ button pressed?

not pressed (false)

Condition

Brain Down ¥ button pressed?

pressed (true)
then

4

spin  ArmMotor down w

waituntii . not Brain Down w button pressed?

not pressed (false)

stop ArmMotor »




3. Ten projekt jest uruchomiony i robot skrecit w prawo. Jaki warunek jest
PRAWDZIWY?

Brain check + button pressed? _ then

tum right =
else

drive forward =

Wcisniety jest przycisk Sprawdz.
Przycisk W gore jest wcisniety.
Przycisk Sprawdz NIE jest wcisniety.
Przycisk W gore NIE jest wcisniety.

O O O O

4. Ktory z poniiszych, jest najlepszym pseudokodem dla tego projektu?

if Brain Up w button pressed?

spin  ArmMotor v up v

if Brain Down w button pressed? _ then

spin ArmMotor » down w
else

stop ArmMotor »

o Jesli przycisk Brain Up jest wcidniety (prawda) i przycisk Brain Down jest wci$niety
(prawda), opu$c¢ ramie. Jesli przycisk ,Brain Up” jest wcisniety (prawda) i przycisk
,Down” jest zwolniony (fatsz), podnies ramie. Jesli przyciski Brain Up lub Down sg
wcisniete (true), zatrzymaj silnik ramienia.

o Podnie$ ramie po nacisnieciu dwéch przyciskéw. Opusé ramie po nacisnieciu
jednego przycisku. Skre¢ w prawo, gdy zaden przycisk nie jest wcisniety

o Jesli przycisk Brain Up jest wcisniety (prawda), obré¢ ramie do gory. Jesli jest
fatszywy (zwolniony), sprawdz, czy przycisk Brain Down jest wcisniety. Jesli przycisk.

Brain Down jest wcisniety (prawda), obro¢ ramie w dét. Jesli jest fatszywy (zwolniony),
zatrzymaj ramie.
o Uzyj przyciskéw Sprawdz, W gére i W dét jako interfejsu uzytkownika.



5. Ktory z poniiszych NIE jest typem interfejsu uzytkownika (Ul)?

Kontroler IQ

Klamka do drzwi

Ekran dotykowy smartfona
Przyciski na kuchence mikrofalowej

O O O O




APPENDIX

Dodatkowe informacje, zasoby i materiaty.




Artykuty w bazie wiedzy

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

e How to Turn On/Off a VEX I1Q Robot Brain
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952571-How-to-Turn-On-Off-a-VEX-1Q-
Robot-Brain

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

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

e How to Connect VEX IQ Devices to Smart Ports
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035952151-How-to-Connect-VEX-1Q-
Devices-to-Smart-Ports

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

e 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

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

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

e 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

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

Linki do artykutéow bazy wiedzy VEXCode IQ Blocks dla tego laboratorium STEM:

e How to Begin a New Project in VEXcode I1Q Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954551-How-to-Begin-a-New-Project-
VEXcode-1Q-Blocks

o How to Download and Run a Project https://kb.vex.com/hc/en-
us/articles/360035591232-How-to-Download-and-Run-a-ProjectVEXcode-1Q-Blocks
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How to Save a Project on Windows https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954531-
How-to-Save-a-Project-on-WindowsVEXcode-1Q-Blocks

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

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

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

30 Degree Angle Beam
228-2500-147

3x5 Right Angle Beam
228-2500-150

Jak rozpoznac rézne katy belek kgtowych

45 Degree Angle Beam
228-2500-148

2x3 Right Angle Beam
228-2500-145

AL N

60 Degree Angle Beam
228-2500-149

L

4x4 Offset Right Angle
Beam 228-2500-151

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




Instalowanie gumowych kotnierzy

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

Uzycie watu podziatowego do usuniecia

Jak tatwo usungc ztgcza

Mozesz tatwo usung¢ tgczniki narozne z belek lub ptyt, umieszczajgc metalowy trzon w jednym
z otworow fgcznika 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 kotki / piny z belek i ptyt

Mozesz szybko usungc tgczniki z belek lub ptyt, dociskajgc belke do tylnej czesci pinu /
kotka, co czesciowo go wypycha, dzieki czemu mozna go wyjgé palcami. Mozesz uzyc tej
techniki, aby tatwiej usungc je z poszczegdlnych ptyt i belek lub z konstrukgciji.




Usuwanie elementow
dystansowych ze ztagczek

dystansowych mini

» By
& =

Usuniecie elementu dystansowego ze ztgcza dystansowego mini

Jak fatwo usungc¢ czesci ze zlgczy dystansowych mini

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




Zabezpieczenie watow za pomocg

gumowych kotnierzy

—

Wat niezabezpieczony Gumowy kotnierz dodany
do watu

Zabezpieczony wat

Zabezpieczanie watu gumowym Kkotnierzem

Jak zabezpieczy¢ waty za pomocg gumowych kotnierzy

Walty 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 pomoca tulei

Jak zabezpieczyC 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.




Rozwigzania zadan STEM Labs




Pseudokod wyzwania interfejsu

uzytkownika

Pseudokod wyzwania interfejsu uzytkownika:

Config: Clawbot with drivetrain

Kod blokowy wyzwania interfejsu uzytkownika:

Loop forever
IF the Check butfon ic presced, then
IF the Up button ic pressed, then
Raice the arm
Else
IF the Down butfon ic precced, then
Lower the arm
Elce
Stop the Arm Motor
Elce
IF the Up button ic pressed, then
0/’en the claw
Else
IF the Down button ic precced, then
Close the claw
Elee
Stop the Claw Motor




when started

foraver

Brain check v button pressed?

Brain Up - button pressed?

spin  ArmMotor up -

else

Brain Down v Dbutton pressed?

spin ArmMotor » down »
alse

stop ArmmMotor =

Brain Up + button pressed?

spin ClawMotor + open ¥

glse

Brain Down ¥ button pressed? than

spin ClawMotor close =
else

stop ClawMotor =




