—

™

Rajd robotow

Planuj, projektuj i rywalizuj podczas rajdu!




Odkryj nowe praktyczne
kompilacje i mozliwosci
programowania, aby zrozumiec¢
temat.




Wyglad gotowego Speedbota

Ukonczony Speedbot

Ten robot zostat zaprojektowany tak, aby mozna go byto szybko zbudowac i obstugiwacé
samodzielnie lub za pomocg kontrolera V5.




Potrzebne elementy

Moze by¢ zbudowany z:

VEX V5 Classroom Starter Kit

3x- 2x2x2x20 U-Channel

2x- V5 Smart Motor

2x- Angle 2x2x14x20
1x- V5 Battery Cable

26 S, 3x- 300mm V5 Smart Cable

2x-4in Shaft .

8x - High Strength Shaft Insert

4x - Bearing Flat .
1x- V5 Robot Brain

G

4x-0.375 in Spacer 4x - 0x2 Connector Pin
4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat ’
2x-0.51n Spacer o
6x - 4 Post Hex Nut Retainer 1x- V5 Radio

12x - Rubber Shaft Collar
16x - 8-32 x 0.375 in Screw

2x- 8-32x 0.5 in Locking Screw

[

2x- V5 Battery Clip

2x- 4 inWheel 2x- 4 in Omni Whee! 2x-8-32 x 1.5in Locking Screw 1x- V5 Battery



https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html

Instrukcja budowy

2x-8-32 Nut

2x-8-32x 0.375in Scraw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20
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2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

1x- Angle 2x2x14x20
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2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375 in Screw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

1x- 2x2x2x20 U-Channel




2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

O

2x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat L

Zielona ikona wskazuje, ze konstrukcje nalezy odwrocic (do gory nogami).




2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375 in Screw

O

2x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat




2x - Rubber Shaft Collar

2x- Bearing Flat

2x-4in Shaft =

Obecnie uzywany jest tylko jeden z dwdéch podzespotow utworzonych w tym
kroku. Drugi zostanie uzyty pézniej w kroku 9.




1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor

Upewnij sie, ze inteligentne silniki sg ustawione we wtasciwym kierunku
(otwory na Sruby skierowane na zewnatrz konstrukcji, a otwor watu do
wewnatrz).




1x- 0.5 in Spacer

1x-8-32x 1.5in Screw




2x- Bearing Flat

1x - Step 6 Sub-Assembly L & J




1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor )

Upewnij sie, ze silniki sg ustawione we wtasciwym kierunku (otwory na $ruby
skierowane na zewnatrz konstrukcji, a otwor wafu do wewnatrz).




S

1x-0.5in Spacer

1x-8-32x 1.5in Screw




1x- 0.375in Spacer

N

x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in'Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in'Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




1x - Rubber Shaft Collar

1x- 3 in Shaft




1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar [

1x- 4 in Omni Wneel

2x - High Strength Shaft Insert




1x - Rubber Shaft Collar

1x- 3 in Shaft




1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in Omni Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




4x-8-32x0.375in Screw

4x-8-32 Nut

2x- V5 Battery Clip

Zielona ikona wskazuje, ze konstrukcje nalezy obrécic (o 180 stopni).




1x- V5 Radio

2x-8-32x0.375in Screw




4x - 0x2 Connector Pin

1x- V5 Robot Brain

Niebieski znak pokazuje, jaka powinna byc¢ orientacja Mézgu robota, jesli
konstrukcja zostata odwrécona prawg strong do géry. Upewnij sie, ze 3-
przewodowe porty w mézgu robota sg skierowane w strone Radia V5!




1x- V5 Robot Battery




1x- Battery Cable

3x - 300mm V5 Smart Cable

Zielone elementy wskazujg, do ktérego portu w Mézgu robota nalezy podtgczyc
kazde urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla.

Wskazowki

Sprawdz Dodatek, aby uzyska¢ informacje na temat korzystania Hex Nut Retainers.




Analiza

VEX V5 Speedbot ma na celu jak najszybsze przejscie z procesu budowania do pracy z
systeme. Teraz, gdy konstrukcja jest ukonczona, sprawdz jg i zobacz, co potrafi. Nastepnie
odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

Do jakich dziatan moze stuzy¢ ten robot w Swiecie rzeczywistym?

Gdyby Speedbot byt 5 razy wiekszy, w jaki sposdb zmiana rozmiaru zmienitaby to, co
robot jest w stanie zrobi¢? Jakie korzysci miatby wiekszy robot?

Gdyby Speedbot byt 5 razy mniejszy, w jaki sposéb zmiana rozmiaru wptynetaby na
to, co robot jest w stanie zrobi¢? Jakie korzysci miatby mniejszy robot?




Przetestuj swojego robota,
obserwuj, jak dziata, i wzmocnij
swojg logike i umiejetnosci
rozumowania poprzez pomystowa,
kreatywnag zabawe.




Zamiana jednostek

Stownictwo

Nastepujgce stownictwo matematyczne bedzie uzywane w tym laboratorium STEM:

*  Proporcja: gdy dwa stosunki sg rowne.

*  Wspdtczynnik: matematyczne poroéwnanie dwoch wartosci.

+  Stosunek jednostkowy: stosunek z mianownikiem 1.

*  Wspdtczynnik konwersji: wyrazenie okreslajgce réwng wymiane miedzy jednostkami.
+  Konwersja jednostek: proces konwersji pomiaru w jednym zestawie jednostek na ten
sam pomiar w innym zestawie jednostek.

+ Skala: Zaleznos¢ lub stosunek miedzy okreslong odlegtoscig na mapie, modelu lub
rysunku a odpowiednim pomiarem na rzeczywistym obiekcie.

* Rysunek w skali: rysunek obiektu, ktory jest proporcjonalny.

r ,..;,.,.,,z‘ oy s e

Metréwka i drazek jardowy obok siebie

Zmiana jednostek bez zmiany pomiaréw

Czasami rozni projektanci mogg uzywac réoznych zestawow jednostek. Na przyktad w duzej
czesci Swiata stosuje sie jednostki metryczne, takie jak metry i centymetry, ale w kilku
miejscach na $wiecie stosuje sie jednostki imperialne, takie jak stopy i cale. Gdybysmy mieli
rézne sposoby mierzenia rzeczy, moglibysmy tatwo uzyskac btedne pomiary!

Podczas przeliczania miedzy pomiarami pomocne jest stosowanie wspotczynnikow
konwersiji. Oto kilka przyktadow:

* 1 metr =100 centymetréw = 1000 milimetréw

* 1 cal =2,54 centymetra = 25,4 milimetra = 0,0254 metra
+ 1jard = 3 stopy = 36 cali = 914,4 milimetra

* 1 kilogram = 1000 graméwgrams

* 1litr = 0,001 metra szesciennego



lle cali ma 5 metrow? Uzyj przelicznika 1 cal = 0,0254 metra.

5 meters = ST’”

1 Re-write 5 meters as % o make cancelation easier.

Sm o _linch
1 0.0254 m

1 Multiply by the conversion factor of 1 inch = 0.0254 meters. It is important to understand that
the conversion factor is equivalent to 1 and multiplying by it does not change any quantities.

S= Linch _ 5 inches

1 " 00254  0.0254

1 Notice here that the units of meters cancel since we have meters in the numerator and
denominator. Thus, we are just left with the unit of inches. Fraction multiplication is carried out
by multiplying straight across in the numerator and denominator.

5 inches — 196.85 inches _ 3
0.0254 I = 196.85 inches

1 Converting back to a unit ratio using division, we see that 5 meters converts to 196.85 inches.

196.85 inches 1 foor  _ 196.85 feet _
1 * 15 inches 2 16.4 feet

1 Converting further shows that 5 meters = 196.85 inches =16.4 feet.

lle centymetréw ma 36 cali? Uzyj przelicznika 1 in = 2,54 cm.




36in
1

36 inches =

1 Re-write 36 inches as % to make cancelation easier.

36in o 2.54 cm
1 lin

1 Multiply by the conversion factor of 2.54 centimeters = 1 inch. It is important to understand
that the conversion factor is equivalent to 1 and multiplying by it does not change any
quantities.

364 o 2.54cm _— 91.44 cm
1 1 # 1

1 Notice here that the units of inches cancel since we have inches in the numerator and
denominator. Thus, we are just left with the unit of centimeters. Fraction multiplication is carried
out by multiplying straight across in the numerator and denominator.

9144 cm _—

; 91.44 centimeters

1 We see that 36 inches converts to 91.44 cm.




Zrozumiec skale

Uzywanie skali to wazna umiejetnosc.

Czym jest "Skala"

Skala to zwigzek lub stosunek miedzy okreslong odlegtoscig na mapie lub rysunku a
odpowiadajgcymi jej odlegtosciami w prawdziwym zyciu. Materiaty wykorzystujgce skale,
takie jak plany, sg czesto uwazane za bardziej warto$ciowe, poniewaz pozwalajg
uzytkownikowi wizualnie dostrzec odlegto$c¢, dzieki czemu sg bardziej efektywnymi modelami.
Mozliwos¢ konwersji pomiaréw podczas pracy ze skalg jest wazna w przypadku zawoddw, o
ktérych wykorzystuje sie mapy, plany i modele architektoniczne. Profesjonalisci, tacy jak
architekci, inzynierowie, zotnierze i projektanci scenografii, wszyscy w jakis sposéb uzywaja
skali w swojej branzy.

Opracowanie szczegotowego szkicu jako planu jest waznym krokiem w procesie
projektowania technicznego. Kiedy robimy skalowang kopie obiektu, oryginat i kopia muszag
mie¢ takie same proporcje. Aby pokazac, jak bardzo obiekt zostat faktycznie przeskalowany w
dot (lub w gére), czesto uzywamy wspotczynnikow. Te proporcje sg wyswietlane na
wyskalowanej kopii, dzieki czemu rzeczywisty obiekt moze by¢ poprawnie przedstawiony. Na
przyktad skala na rysunku moze byc¢ przedstawiona jako 1 cm = 20 m.




Dzieki temu zespot wie, ze na kazdy 1 cm na szkicu, rzeczywisty pomiar wynosi 20 m. Tak
wiec, jesli $ciana jest przedstawiona na szkicu jako 4 cm, rzeczywista $ciana musi mie¢ 80
m. Kiedy inzynierowie budujg takie rzeczy, jak autostrady lub budynki, skalowane plany sg
stale sprawdzane, aby upewni¢ sie, ze proporcje sg zawsze prawidtowe. Podzielenie
rzeczywistego modelu na sekcje i sprawdzenie, czy proporcje sg prawidtowe podczas
wypetniania kazdej sekcji, to jeden ze sposobdw pracy zespotéw, aby upewnic sie, ze
zachowujg odpowiednig skale. Btedy mogg spowodowac znaczng strate czasu, pieniedzy i
materiatéw, dlatego zachowanie doktadnosci skali jest niezbedne.




Projektowanie | skalowanie toru

wyscigowego

Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Sprzet / inne przedmioty

1 Notes inzyniera

1 Rolka tasmy

1 Robot Speedbot z natadowana bateria.
1 Kontroler

1 Linijka



https://www.vexrobotics.com/276-3023.html?gclid=Cj0KCQjw5LbWBRDCARIsALAbcOfatCZ1tLy8wnixILIrDOhRnUHUFoFbadZQdj1oNIAC8m9u9O3rASsaAvHQEALw_wcB

1. Mierzenie robota
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Pomiar szeroko$ci VEX V5 Speedbot

Zmierz dtugosc¢ i szerokos¢ VEX V5 Speedbot za pomocg miernika lub linijki i zapisz jego
wymiary w swoim notatniku inzyniera.




2. Szkicowanie i mierzenie powierzchni
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Przyktadowy szkic obszaru z wymiarami

Narysuj prosty szkic dostepnego obszaru dlatoru wyscigowego w swoim notatniku technicznym.
Za pomocg miarki lub linijki zmierz wymiary obszaru i zapisz je na szkicu w swoim notatniku

inzynieryjnym.




3. Tworzenie wersji skalowanej
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Przyktad skalowanego szkicu obszaru

W swoim notatniku inzynieryjnym utwérz skalowang wersje obszaru, ktory naszkicowates za
pomocg zarejestrowanych pomiaréw. Przed rozpoczeciem zdecyduj, w jakiej skali chcesz
odtworzy¢ obszar w metrach. Na przyktad 20 milimetréw na szkicu moze zajmowaé 1 metr w
obszarze, ktéry masz do dyspozycji na trasie wyscigu, jak w powyzszym przykfadzie.

Wybierajgc skale, nalezy wzigé pod uwage rozmiar szkicu. Zbyt duza skala moze nie
pasowac do uzywanego rozmiaru papieru.Dodaj skalowang wersje robota do swojego szkicu,

aby wizualizowac jego skalowany rozmiar w poréwnaniu z utworzonym obszarem

Odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym:

e Jak okreslites skale, ktérej uzytes w swoim szkicu?
e Jak wymiary twojego robota wptynety na twojg skale?




4. Projektowanie toru
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Trasa wyscigu naszkicowana na skalowanym obszarze

Naszkicuj tor wyscigowy w skalowanym obszarze, ktory utworzytes w swoim notatniku
inzynieryjnym. Pamietaj o rozmiarze Speedbota i sposobie jego reprezentacji w uzywanej skali.
Robot powinien by¢ w stanie poruszac sie po torze bez opuszczania bokéw toru wyscigu.

Postaraj sie by¢ tak kreatywny, jak to tylko mozliwe, dodajgc wiele zakretow i prostych. Uzyj
strzatek lub innych symboli, aby wskazac kierunek, w ktérym powinien poruszac sie robot na
torze wyscigu. Dodatkowo wskaz lokalizacje linii startu i mety za pomocg symbolu lub linii.




5. Stworz tor

Przyktad petnowymiarowego toru

Korzystajgc z tasmy i wyskalowanego szkicu toru wyscigu, utworz pethowymiarowg wersje
toru na obszarze, ktory pierwotnie zmierzyte$. Zwro¢ szczegdlng uwage na skale, ktorg
wybrates do swojego rysunku i uzyj miernika lub linijki, aby upewni¢ sie, ze petnowymiarowa
wersja toru odpowiada wymiarom skalowanej wersji utworzonej w notatniku inzynieryjnym.

Odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym:

*  Co bylo najtrudniejsze podczas tworzenia petnowymiarowej wersji toru z wersji
skalowanej? Dlaczego?

+ Jakie strategie zastosowate$, aby okresli¢, czy pomiary byly doktadne? Jak je
wymyslites?




6. Przetestuj tor

VEX V5 Speedbot, ktéry wkrotce przetestuje nowo wybudowany
tor wyscigowy!

Czas przetestowac kurs! Czy pomiary skalowane na torze wyscigu dziatajg? Dowiedzmy sie!

Postepuj zgodnie z nastepujacg procedurg:

1. Upewnij sie, ze Mozg robota i kontroler sg wigczone.

2. Sparuj kontroler V5 z Mézgiem robota V5.

3. Umies¢ swojego Speedbota na linii startu na torze wyscigowym.

4. Sprawdz, jak sterowac robotem za pomocg kontrolera.

5. Uruchom program jazdy, aby przejecha¢ Speedbotem przez tor wyscigowy.

6. Zanotuj wszystkie miejsca na torze wyscigu, ktére powinny by¢ dostosowane do rozmiaru w
swoim notatniku inzynieryjnym.

7. Po kilkukrotnym przejechaniu robota po torze wyscigowym w celu sprawdzenia rozmiaru,
ponownie naszkicuj tor wyscigowy z poprawionymi rozmiarami.

8. Zmien skale toru wyscigowego, udokumentuj wprowadzone zmiany i ich powody w swoim
notatniku inzynieryjnym i przetestuj go ponownie!




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




Skalowanie w architekturze

800 m
700m
600 m
500m t -
400m ¥ —
300m
200 m

100 m

‘Empire State Bulding Willis Tower KVLY-TV Mast
(New York) (Chicago) (Blanchard)
Eiffel Tower Petronas Towers World Trade Center CN Tower ‘Warsaw Radio Mast
(Paris) (Kuala Lumpur) (New York) (Toronto) (Gabin)

BurjKhalifaHeight.svg: *BurjDubaiHeight.svg: Rama derivative work: Astronaut (talk) derivative work:
WelcometoJurassicPark (talk), Scaling and drawings from
https://commons.wikimedia.org/wiki/File:BurjKhalifaHeight.svg and http://www.skyscrapercenter.com All rights
reserved. [CC BY-SA 3.0]

Architekt to osoba, ktora projektuje budynki lub inne konstrukcje. Architekci muszag
narysowac pomniejszone plany lub szkice, aby zaprojektowac konstrukcje o odpowiedniej
wielkosci, wysokosci itp. Czy mozesz sobie wyobrazi¢, ze masz tylko niewielki kawatek
ziemi, na ktérym mozna zbudowaé budynek, i on nie pasuje? Dzieje sie tak na obszarach o
ograniczonej ilosci miejsca, takich jak miasta skupione. Architekci skalujg swoje projekty do
rozmiaru, aby w petni zrozumieg, ile potrzebujg materiatu, a takze upewnic sie, ze wszystko
bedzie dobrze pasowac.

W historii byto wielu znanych architektéw. Niektore znane budowle to Partenon w Atenach
w Grecji i Burj Khalifa w Dubaiju, ktéry jest najwyzszym budynkiem na swiecie od 2009 roku
i ma catkowitg wysokos$¢ 829,8 m., jednak wieza Jeddah Tower w Arabii Saudyjskiej, ktéra
ma zosta¢ otwarta w 2020 r., Stanie sie najwyzszym drapaczem chmur na Swiecie.
Prawidtowe zbudowanie tak rozlegtych i ztozonych konstrukcji wymagato skomplikowanego
planowania i obliczen.

Skalowanie struktur w postaci planéw i szkicéw nie tylko pozwala projektantowi na
odpowiednie planowanie. Skalowanie umozliwia takze poréwnywanie struktur i budynkéw.
Powyzszy obraz wymagat skalowania w celu poréwnania wzglednych rozmiaréw budowli obok
siebie. Kazdy rzeczywisty rozmiar 100 m jest przedstawiony na rysunku jako 10 mm. Mozesz
porownac stosunek rozmiaru rysunku do rozmiaru rzeczywistego jako 10 mm /100 m.



https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/
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Zalety "matematyki robota"
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Zespot stosuje matematyke do planowania trasy w swoim
notatniku inzynieryjnym.

Zalety "matematyki robota"

Zespoly robotyki, ktére skutecznie wykorzystujg pojecia matematyczne, takie jak proporcje i
skala, zwykle majg przewage w zawodach. Kiedy te zespoty tworzg sojusze z innymi podczas
zawodow, mogg szybko wprowadzi¢ zmiany, takie jak wytyczenie nowej sciezki lub okreslenie
prawidtowych wartosci obrotéw silnika dla swoich programéw autonomicznych. Znajomos¢
matematyki stojgcej za zmianami moze zaoszczedzi¢ cenny czas. Nastepnie zespoty
wykorzystujg ten czas na wprowadzenie innych fizycznych lub programowych zmian w swoich
robotach, ktére mogg zwigkszyc¢ ich szanse na wygrang. Uzywanie ,matematyki robotow”,
takich jak proporcje i skala, moze zdecydowanie zmaksymalizowa¢ wydajno$¢ zespotu.

Na powyzszym obrazku zespot wykorzystuje rzeczywiste pomiary pola, ktére dostarczyt VEX,
do obliczenia odlegtos$ci miedzy roznymi lokalizacjami na polu. Nastepnie obliczajg najkrétszg
droge z okreslonej lokalizacji do planowanego miejsca docelowego. Sg to obliczenia
szczegolnie wazne dla doktadnego przemieszczania robota podczas programu
autonomicznego.



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




Przygotuj wyscig robotow

Przyktadowy tor wyscigu

Przygotowanie wyzwania

W tym wyzwaniu musisz poprowadzi¢ robota przez tor wyscigowy potgczony z trasg inne;j
grupy! Aby pomysinie ukonczy¢ wyzwanie, zespoty muszg rowniez utworzy¢ poprawnie
wyskalowang mape nowego potgczonego toru, uzywajgc wymiardw i skal z obu grup.

Aby ukonczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

*  Wiele pudetek, segregatorow z 3 kdtkami, tasmy lub innych przedmiotow do
wyznaczenia trasy

*  Miernik lub linijka

*  Timer lub stoper

*  Notatnik inzynierski do rejestrowania wartosci i wykonywania obliczen

*  Notatnik inzynierski do tworzenia nowej, skalowanej mapy kursu



Rozwijaj swojg konstrukcje

Kiedy myslisz o wyzwaniu, odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku inzynieryjnym.

e Czy Twdj tor byt taki sam, jak w przypadku innych druzyn? Jesli nie, jakich jednostek /
skali uzywates w poréwnaniu z nimi i jak uzyskasz je wszystkie w tych samych
jednostkach?

e jakich obszarach kursu nalezy pamieta¢, zmieniajgc / tgczac je?

Pomysl o ponizszych pytaniach. Zapisz swoje przemyslenia i obserwacje w notatniku
inzynieryjnym.

e Dlaczego wazne jest, aby skala i jednostki byty takie same dla obu zespotéw?
e Gdybys$ zmienit skale w swoim szkicu, aby przedstawi¢ wiekszg roznice w skali, jak
wptynetoby to na ogdlne wyzwanie?




Wyscig robotow
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VEX V5 Speedbot w wyscigu

Wyscig robotow

W tym wyzwaniu musisz poprowadzic¢ robota przez tor wyscigowy potgczony z trasg innej
osoby lub zespotu! Aby pomysinie ukonczy¢ wyzwanie, zespoty muszg rowniez utworzy¢
poprawnie wyskalowang mape nowego potgczonego kursu, uzywajgc wymiardw i skal
zaréwno ucznidw, jak i zespotdw. Kazdy zespodt z toru tgczonego bedzie miat kierowce, ktory
bedzie prowadzit robota po trasie. Wygrywa druzyna z Kierowca, ktoéry najszybciej ukonczy
trase!

Zasady wyzwania:

e Robot musi rozpoczynac i kohczy¢ jazde na mecie.

e Oba zespoty bedg uzywaé programu Drive w M6zgu robota.

e Gdy jeden cztonek zespotu prowadzi robota, inni powinni upewnic sie, ze robot nie
uderza w boki toru lub nie traci kontroli.

e Mozesz przejechaé robotem przez tor jeden raz, jako runde treningowa, zanim czas
Zostanie zarejestrowany.

e Wymiary obu torow muszg by¢ w tych samych jednostkach i skali.

o Kazdy zespot musi wypetni¢ nowg, prawidtowo wyskalowang mape z pomiarami
opartymi na wartosciach potgczonych tras wyscigowych.

e Kitdra druzyna ukonczy te samg trase w krétszym czasie - wygrywa!

e Baw sie dobrze!



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




Powtorzenie

1. Skala to zwiazek lub stosunek miedzy okreslong odlegtoscia na mapie lub
rysunku a

jego odchylone odlegtosci w prawdziwym zyciu.
odpowiadajgce jej odlegtosci w prawdziwym zyciu.
rézne odlegtosci na papierze.

odlegtosci przesuniecia na papierze.
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2. Prawda czy fatsz: kiedy wykonujemy skalowana reprezentacje obiektu,
oryginat i kopia nie maja tych samych proporcji.

o Prawda
o Falsz

3. Roézia wykonata w swoim notatniku technicznym rysunek w skali, toru
wyscigowego. Zastosowana przez nia skala wynosita 1 cm = 250 km.
Pierwsza czesé jej toru ma 3 cm. Jak dtugi jest wtasciwy tor?

500 km
850 km
450 km
750 km
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4. Prawda czy fatsz: skalowanie obiektow umozliwia rowniez prawidtowe
porownywanie ich miedzy soba.

o Prawda
o Falsz

5. Ela zamierza zbudowaé model samochodu na bazie samochodu jej brata.
Samochad jej brata ma 5 metrow dtugosci. Jesli Erin chce, aby jej model
samochodu miat stosunek 10 mm na kazdy metr, to jak dtugi bedzie jej
model samochodu?

50 mm
500 mm
5mm
5000 mm

O O O O



Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer
w/ Bearing Flat

1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

The 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat umozliwia ptynne obracanie sie watéw
przez otwory w elementach konstrukcyjnych. Po zamontowaniu zapewnia dwa punkty
styku na elementach konstrukcyjnych w celu zapewnienia stabilnosci. Na jednym konhcu
elementu znajduje sie stupek o wymiarach umozliwiajgcych bezpieczne dopasowanie
do kwadratowego otworu elementu konstrukcyjnego. Srodkowy otwér elementu ma taki
rozmiar i szczeline, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc
tatwe dokrecenie $ruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek. Otwor na koncu
elementu jest przeznaczony do przechodzenia watkéw lub Srub.

Aby skorzystac z retainera:

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



Wtoz kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymacé na miejscu.

Witozy¢ nakretke szesciokatng w srodkowg czesc retainera tak aby zrownata sie z
resztg elementu.

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

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




Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

4 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystaé z retainera:

¢ Wyrdéwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby srodkowy otwor znajdowat
sie w zgdanym miejscu, a kazdy naroznik byt wsparty elementem konstrukcyjnym.

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

e Wiozy¢ nakretke szesciokgtng w Srodkowg czes$c¢ retainera tak aby zrownata sie z
resztg elementu.

e W stosownych przypadkach wyrownaj wszelkie dodatkowe elementy konstrukcyjne z
tytu gtdwnego elementu konstrukcyjnego.

e Uzyj $ruby 8-32 odpowiedniej dlugosci, aby przymocowac elementy konstrukcyjne do
retainera przez srodkowy otwor i nakretke szesciokatng.



Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

1 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystac z retainera:

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

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

e Jedli element jest uzywany do mocowania dwéch elementéw konstrukcyjnych, wioz
nakretke szesciokatng do drugiego konca retainera, tak aby byt wyréwnany z resztg
elementu. W przypadku uzycia do zamocowania innego rodzaju elementu, takiego jak
np.: element dystansowy, moze by¢ wtasciwe wiozenie sruby przez te strone.




Jesli jest to niezbedne, wyroéwnaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gidwnego
elementu konstrukcyjnego.

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




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

Notatnik inzyniera dokumentuje Twojg prace

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

Twaj notatnik inzyniera powinien mie¢ nastepujace elementy:

*  Wpis na kazdy dzien lub sesje, w ktérej pracowates nad rozwigzaniem

»  Wpisy chronologiczne, z datg kazdego wpisu

. Jasne, schludne i zwiezte notatki, dobrze zorganizowane

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

Wopis moze obejmowac:

e Burze mbézgow

e Szkice lub zdjecia prototypow

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

e Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy

e Odpowiedzi na pytania przewodnie

e Uwagi dotyczace obserwaciji i / lub przeprowadzonych testow
e Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




