™

Dowiedz sie wiecej o zachowaniach robotow, podczas

transportu lekéw do szpitala z Medbotem!



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




Wyglad gotowego Speedbota

GotowyVEX V5 Speedbot

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




Potrzebne elementy

Moze zosta¢ 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 Screw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20




(e

2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

1x- Angle 2x2x14x20




2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375 in Screw

- 4 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- 4 in Shaft =i

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

tep 6 Sub-Assembly

-S

x




1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor ; )

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




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 inWheel

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

N

x - 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-8-32x0.375 in Screw




4x - 0x2 Connector Pin

1x- V5 Robot Brain

Niebieski znak pokazuje, jaka powinna byc¢ orientacja M6zgu robota, jesli
konstrukcja zostata odwrécona prawg strong do goéry. Upewnij sie, ze 3-
przewodowe porty w mbézgu 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 podtgczy¢ kazde
urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla.

Wskazowki

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




Analiza

Teraz, gdy skonczyte$ budowe, wtgcz robota i zobacz, co robi! Obejrzyj swojg konstrukcije, a
nastepnie odpowiedz na pytania w notatniku technicznym.

e Do jakich zadan ten robot bytby przydatny w prawdziwym swiecie?

e Gdyby ten robot miat za zadanie realizowa¢ dostawy, jakie cechy bylyby wazne?
Czemu?

e Jakie czesci robota chciatbys zmienic lub ulepszy¢, aby lepiej wykona¢ zadania z
pytania 1? Wyjasnij ze szczegotami lub szkicami.




Przetestuj swojego robota,
obserwuyj, jak dziata, i wzmocnij
swoja logike i umiejetnosci
rozumowania poprzez
pomysiowaq, kreatywna zabawe.




Programowanie oparte na
zachowaniach

‘amma Move robotarm

Travel to
Spin motor OpeniGiose location and
robot claw pick up object

\ » Move forward Travel to
for 5 seconds specific location

Deliver medicine
throughout
hospital

Operate
selfdriving
vehicle

Turn robot
90 degrees

Complex

Programowanie oparte na zachowaniach.

Ztozonos¢ programowania

Roboty mozna zaprojektowa¢ do wykonywania wielu réznych rodzajow zadan. Niektore z
tych zadan sg bardzo proste, np. Otwieranie automatycznych drzwi. Inne nie sg juz takie
proste, jak, np.: zaprogramowanie robota poruszajgcego sie po magazynie, aby zebrac
elementy do zamdwienia. Bez wzgledu na to, jak skomplikowane jest to zadanie, mozna je
podzieli¢ na prostsze elementy. Zadania te nazywane sg zachowaniami i stanowig elementy
skladowe programowania robotow.

Zachowanie to sposéb dziatania robota, ktére moze wahac sie od podstawowego do
ztozonego, w zaleznosci od tego, jak robot jest zbudowany lub zaprogramowany. Prosty
robot mobilny, taki jak Autopilot, ma tylko dwa silniki, wiec jego zachowanie bedzie
obejmowac obracanie tych silnikéw, aby osiggng¢ swoje cele. Dzigki wiekszej liczbie
projektéw i kodu mozesz zaczg¢ od tego podstawowego zachowania i wykonywaé coraz
bardziej ztozone zachowania.

Ponizej znajduje sie lista zachowan robotéw, od prostych do ztozonych, zaréwno dla
Speedbota, jak i Clawbota. W nawiasach mozna zobaczy¢ prostsze zachowania, ktére
skfadajg sie na kazde z nich.

o Obrdc silnik przypisany do okreslonego portu



e Jedz do przodu (obré¢ lewy i prawy silnik za pomocg ukfadu napedowego)

e Przejedz 5 metrow (jedz do przodu i zatrzymaj sie)

e Chwy¢ odlegty obiekt (pokonaj 2 metry, obrdc¢ silnik kleszczy, aby go ztapac)

e Podnies przedmiot i potdz go na wysokiej potce (chwy¢ odlegty przedmiot, obréc
sie, pokonaj 2 metry, uzyj silnikdw ramion i kleszczy, aby podnies¢ i zwolni¢
przedmiot)

Mozesz zobaczyc, jak mozesz zdekonstruowa¢ dowolne z bardziej ztozonych zachowan
na prostsze zachowania. Stajg sie one elementami sktadowymi kazdego ztozonego
zadania.




Programowanie jazdy do przodu | do

tytu — bloki VEXcode V5

Speedbot jest gotowy do jazdy!

Te zajecia dostarczg Ci narzedzi, dzieki ktorym bedziesz mogt rozpoczg¢ tworzenie
ciekawych projektow dla Twojego Speedbota.

* Bloki VEXcode V5, ktére zostang uzyte:

drive forward * for G inches = >

» Aby dowiedzie¢ sie wiecej o bloku, otwdrz Pomoc, a nastepnie wybierz blok jedz o.

2 (= - ~»
@~ File @ Tutorials @® VEXcode Project Not Saved = & > B 2
sLor

CONTROLLER  BRAIN DOWNLOAD RUN  STOP SHARE

Q>

= Code

Drivetrain

Drive

|
[ I dive fovard -
Looks | Moves the Drivetrain forever.
( |
|

& drive forward » for ° inches v »
R
By
\
Control
|
|
OB o ot~ o @) cearees » | How To Use
Sensing |
|
. tum to heading @ degrees » . The drive block will run the Drivetrain forever, until a new
Operators Drivetrain block is used, or the program is stopped.

Choose the direction the Drivetrain will move.

drive forward «»

forward

Variables stop driving

Comments

setdrive velocity to (@) % ~

reverse

settumvelocityto (@) %~

set drive stoppingto  brake »

=
3
@
o
g,

i<
v

set drive timeout to () seconds

» Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzyniera i bloki VEXcode V5 pobrane i
gotowe.




Hardware/Software Required:

Amount Hardware/Other Items

1 Speedbot Robot

1 Charged Robot Battery

1 VEXcode V5 Blocks

1 USB Cable (if using a computer)
1 Engineering Notebook

1. Preparing for the Exploration

Before you begin the activity, do you have each of these items ready? Check each of the
following:

¢ Are the motors plugged into the correct ports?

¢ Are the smart cables fully inserted into all of the motors?

e |s the Brain turned on?

e |s the battery charged?

2. Start a New Project

Before you begin your project, select the Speedbot (Drivetrain 2-Motors, No Gyro) template
project. The template project contains the Speedbot's motor configuration. If the template is

not used, your robot will not run the project correctly.




@~ File -@ Tutorials

_Code New

=
. Drivetra Open

Motion
Events Save AS
O M About

Control

Open Recent >

Dnvetraln

Open Examples l

Looks

Save

Wykonaj nastepujgce kroki:
o Otwodrz menu Plik.
o Wybierz Otwérz przyktady.

Speedbot (Drivetrain
2-motors, No Gyro)

o Wybierz i otworz projekt szablonu Speedbot (Drivetrain 2-Motors, No Gyro).

o Poniewaz bedziemy uzywac bloku jedz / drive, zmieh nazwe swojego projektu na
Drive.

e Zapisz swoj projekt.

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




e Dodaj blok jedZ do bloku po uruchomieniu w obszarze programowania.

drive forward » for n mm v | 2

e Na liscie rozwijanej zmien jednostki z cali na milimetry.

drive forward w for@ mm - >

e Zmien odlegto$¢ z 1 mm na 100 mm.




[
=)
=)
=

T——

o Kiiknij ikone Slot. Mozesz zapisa¢ swoj projekt w jednym z czterech dostepnych
miejsc w Moézgu robota. Kliknij cyfre 1.

&~ [ % P B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Podfgcz robota do komputera lub tabletu. lkona Mézg na pasku narzedzi zmienia
kolor na zielony po pomysinym nawigzaniu potgczenia.

& - [ % P B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Kiliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobrac projekt Drive do Mézgu.

Cl + ™

Devices Settings VEX

| %

Programs

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany do mézgu Speedbota, patrzgc na ekran robota.
Nazwa projektu powinna by¢é wymieniona w slocie 1.

e Uruchom projekt na robocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom w moézgu robota. Gratulujemy stworzenia pierwszego
projektu!



4. Jedz do tytu

drive reverse » for @ mm - | 2

forward

reverse

e Zmieh w bloku jedz o wyswietlanie na wstecz zamiast do przodu.

e Pobierz projekt.

e Uruchom projekt upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij przycisk
Uruchom w Mézgu robota.

5. Poczekaj, a nastepnie jedz wstecz

drive reverse v for @ mm » &

e Dodaj blok czekaj przed blokiem jedz o. Dzieki temu robot bedzie czekat przed
rozpoczeciem jazdy do tytu.

e Wstaw trzy sekundy do bloku czekaj. To nakazuje robotowi odczekacé trzy sekundy,
przed rozpoczeciem jazdy do tytu.

e Pobierz projekt.

e Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij
przycisk Uruchom.




6. Wyzwanie: ¢wiczenie gry w koszykéwke!

Uktad gry Basketball Drills

1S
SUISIgN)
WO
LIOQY

W wyzwaniu Basketball Drills robot musi by¢ w stanie pokonywac¢ szereg linii z réznych
odlegtosci. Robot przejedzie do przodu do pierwszej linii, ktdra znajduje sie 10 cm od pozyciji
wyjsciowej, odczeka 1 sekunde, a nastepnie cofnie sie, powracajgc do tej samej linii. Robot
nastepnie powtorzy czynnosc, podjezdzajgc 20 cm do przodu do drugiej linii, odczeka 1
sekunde, a nastepnie pojedzie wstecz do pierwotnej linii startu. Robot podjedzie do trzeciej
linii w odlegtosci 40 cm, odczeka 1 sekunde, a nastepnie wrdci na linie startu, aby zakonczyé
wyzwanie.

Przed zaprogramowaniem robota zaplanuj sciezke i zachowanie robota w notatniku
inzyniera.

Po ukonczeniu wyzwania bedziesz mogt tgczy¢ ruchy do przodu i do tytu z dodatkowymi
zachowaniami robota, aby ukonczy¢ jeszcze bardziej zaawansowane wyzwania.

Podczas programowania nalezy pamietac, ze 1 cm = 10 mm.




Programowanie skretu w prawo |

lewo — blokl VEXcode V5

Speedbot jest gotowy do skrecanial

Te zajecia dostarczg Ci narzedzi, dzieki ktérym bedziesz mogt rozpocza¢ tworzenie ciekawych
projektow dla Twojego Autopilota.

e Bloki VEXcode V5, ktére zostang uzyte:

turn  right * for @ degrees p

Aby dowiedzie¢ sie wiecej o bloku, otwdérz Pomoc, a nastepnie wybierz blok skec o.

A

Turn for

R SR ) (o8 @ bl Rotates the Drivetrain for a given distance.
turn right » for @ degrees P

How To Use

Choose which direction the Drivetrain will turn.

turn right » for @ degrees P

— e—

Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzyniera i bloki VEXcode V5 pobrane i
gotowe do uzycia.




Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Sprzet/inne przedmioty

1 Speedbot Robot

1 Natadowana bateria robota

1 Bloki VEXcode V5

1 Kabel USB (jesli uzywasz komputera)
1 Notes inzyniera

1. Przygotowanie

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

e Czy kable sg poprawnie wiozone do wszystkich silnikéw i czujnikow?
e Czy mozg / jednostka sterujgca jest wigczony/a?
e Czy bateria jest natladowana?

2. Rozpocznij nowy projekt

Przed rozpoczeciem projektu wybierz szablon Speedbot (Drivetrain 2-Motors, No Gyro) .
Szablon Speedbot (Naped) zawiera konfiguracje silnikdw i czujnikéw Speedbot. Jesli szablon
nie jest uzywany, twoj robot nie uruchomi projektu poprawnie.

@~ File “@- Tutorials

sLoT

[ New
amm Code
Open
. Looks
Looks
- 7 Open Recent >
Evgms
O Open Examples
Control = i Save
Sensing M Save As
Operators m About I
-

Wykonaj nastepujace kroki:

e  Otwdrz menu Plik.


https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/electronics/276-4811.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/electronics/276-4811.html
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/276-1403.html

e Wybierz Otworz przyktady.

Speedbot (Drivetrain
2-motors, No Gyro)

o Woybierz i otworz projekt szablonu Speedbot (Drivetrain 2-Motors, No Gyro).

e Poniewaz bedziemy uzywac bloku skrec o / turn for, zmien nazwe swojego projektu na
Turn.

e Zapisz swoj projekt.

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

@® Turn

SLoT

3. Skre¢ w prawo

turn  right *  for @ degrees p

e Dodaj blok skrec¢ o do bloku po uruchomieniu w obszarze programowania.




F

o Kiiknij ikone Slot. Mozesz zapisa¢ swoj projekt w jednym z czterech dostepnych
miejsc w Moézgu robota. Kliknij cyfre 1.

& - [ % P B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Podtgcz robota do komputera lub tabletu. lkona Mézg na pasku narzedzi zmienia
kolor na zielony po pomysinym nawigzaniu potgczenia.

&~ [ % > B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Kiliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobrac¢ projekt Turn do Mézgu.

Gl + ™

Devices Settings VEX

| %

Programs

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany do mézgu Speedbota, patrzgc na ekran robota.
Nazwa projektu powinna by¢é wymieniona w slocie 1 .


https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954431-How-to-Download-to-a-Selected-Slot-on-the-V5-Robot-Brain-VEXcode-V5-Blocks

e Uruchom projekt na robocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie

nacisnij przycisk Uruchom w mézgu robota. Gratulujemy stworzenia pierwszego
projektu!

4. Skre¢ w lewo

turn  left for

Zmien parametr w bloku skrec o aby wyswietla¢ lewg strone zamiast prawej.
e Pobierz projekt.

Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij
przycisk Uruchom.

5. Poczekaj, a nastepnie skre¢ w lewo

turn left v for @ degrees P

e Dodaj blok czekaj przed skrec o. Dzieki temu robot zaczeka, zanim skreci w lewo.

Wstaw trzy sekundy w bloku czekaj. To nakazuje robotowi odczekac¢ trzy sekundy
przed skreceniem.




e Pobierz projekt.

e Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij
przycisk Uruchom.

6. Ukoncz wyzwanie Kamery Bezpieczenstwa!

Repeat 3 times
Movement 3 > &

Wyzwanie kamery bezpieczeristwa

W wyzwaniu kamery bezpieczenstwa robot musi zaczg¢ od skretu w prawo o 90 stopni.
Nastepnie obrdci sie w lewo o 180 stopni, a pézniej w prawo o 180 stopni ,skanujgc”, tak jak
kamera bezpieczenhstwa. Nastepnie robot powtdrzy obrét o 180 stopni w lewo i 180 stopni w

prawo jeszcze dwa razy. W ten sposoéb robot przeskanuje tgcznie zakres 180 stopni trzy
razy.



Przed zaprogramowaniem robota zaplanuj sciezke i zachowanie robota w notatniku inzyniera.

Po ukonczeniu wyzwania bedziesz mogt tgczy¢ ruchy do przodu i do tytu z dodatkowymi
zachowaniami robota, aby ukonczy¢ jeszcze bardziej zaawansowane wyzwania.




Wprowadzenie do programowania

tekstowego

Czym jest programowanie tekstowe?

Aby sterowac robotem, bedziesz tworzy¢ projekty w tekstowym jezyku programowania o
nazwie VEXcode V5 Text. Jest to jezyk oparty na C ++, uzywa tekstu i specjalnej sktadni do
napisania instrukgciji, ktére ostatecznie méwig robotowi, co ma robi¢. Jesli wczesniej
pracowate$ z programowaniem blokowym, takim jak bloki VEXcode V5, oznacza to, ze
instrukcje tekstowe zastepujg bloki.

Instrukcja to cata linia w projekcie. Instrukcja moze zawiera¢ informacje o urzgdzeniu,
komendzie, parametrach. Ponizszy obraz przedstawia instrukcje z opisanymi kazdej z tych
czesci.

206 int main() {

21 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
22 vexcodeInit();
23

24 (Dr‘ivetr‘aia.@r‘iveForX@%,mn);

e | i

Device Command arameters

Nalezy pamieta¢ o konkretnych zasadach pisania instrukcji w tek$cie VEXcode V5. Na
przyktad wielkie litery majg okreslone zasady w instrukcjach. Urzgdzenia sg pisane wielkimi
literami, ale polecenia muszg w swojej sktadni rozpoczyna¢ kazdy wyraz wielka literg (camel
case).

Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat formatowania gramatyki i sktadni, kliknij tutaj. Warto
réowniez pamietac, ze w tekscie VEXcode V5 dostepna jest pomoc.




Programming Drive Forward and

Reverse - VEXcode V5 Text

The Speedbot is ready to move!

This exploration will give you the tools to be able to program your Speedbot for simple
movements. At the end of this activity, you will engage in the Basetball Drills Challenge using
forward, reverse, and waiting behaviors.

e VEXcode V5 Text instructions that will be used in this exploration:
o Drivetrain.driveFor(1, inches);

o wait(1, seconds);

¢ To find out more information about the instruction, select Help and then select Command
Help. For more information on the help feature of VEXcode V5 Text click here.

& - oge
Help
Command Help Command Reference

Right click on a command name in your workspace to
see help for that command.

e Make sure you have the hardware required, your engineering notebook, and VEXcode V5
Text downloaded and ready.

Hardware/Software Required:

Amount Hardware/Other ltems

1 Speedbot Robot

1 Charged Robot Battery

1 VEXcode V5 Text

1 USB Cable (if using a computer)
1 Engineering Notebook




1. Przygotowanie do analizy

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

Czy wszystkie silniki i czujniki sg podtgczone do wtasciwego portu?
Czy kable sg poprawnie wiozone do wszystkich silnikéw i czujnikow?
Czy mozg / jednostka sterujgca jest witgczony/a?

Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpocznij nowy projekt

Wykonaj nastepujgce kroki, aby rozpoczgc¢ projekt:
e Otworz menu Plik i wybierz Otworz przykiady.

File Edit Tools

New #N
New Window

P inch Open %0

b src  Open Recent o .

|.Open Examples... -

Open Tutorials... tted
Import... rip
Export

e Wybierz i otworz szablon Speedbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro). Szablon zawiera
konfiguracje silnika Speedbota. Jesli nie jest uzywany, twoj robot nie uruchomi
projektu poprawnie.

Examples
Competition Template Competition template with no devices configured
SDV (Drivetrain 2-motor) Blank Pre-Configured SDV Drivetrain Project
SDV (Drivetrain 4-motor) Blank Pre-Configured SDV 4-motor Drivetrain Project
SDV (Motors) Blank Pre-Configured SDV Project
Speedbot (Drivetrain 2-motor, No Blank Pre-Configured V5 Speedbot 2-motor Drivetrain
Gyro) Project
Speedbot (Drivetrain 4-motor, No Blank Pre-Configured V5 Speedbot 4-motor Drivetrain
Gyro) Project
Speedbot (Motors) Blank Pre-Configured V5 Speedbot Project

Cancel Next

e Poniewaz bedziesz pracowaé¢ nad przemieszczaniem Speedbota do przodu i do tytu,
nadasz projektowi nazwe Drive.




Example Project Example Project

Name: MyProject1 Name: Drive

Cancel Create Cancel

Create
—>

o Po zakonczeniu wybierz Utworz.

Example Project

Name: Drive

Cancel Create

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

gu [o]

< ¢ main.cpp

/
/%

/* Module: main.cpp
/% Author: VEX

B WN R

3. Jazda do przodu
Mozesz teraz rozpoczgé programowanie robota do jazdy do przodu!
e Zanim zaczniemy programowac, musimy zrozumie¢, czym jest instrukcja. Instrukcja

sktada sie z trzech czesci. Wiecej informacji na temat instrukcji mozna znalez¢ w artykule
»Zasady i wytyczne dotyczgce sktadni - programowanie tekstowe VEXcode V5.

1:’
20 int main() {
21 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
22 vexcodeInit();
23 [privetrainkfturnForf[o0,degrees);
24 }
Device = Command Parameters

e Dodaj instrukcje do projektu:




19
20 #include "vex.h"

24,

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

25 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
26 vexcodeInit();

27

28 IDrivetrain.driveFor(l@O,mm);I

29

30}

o Woybierz ikone Slot, aby wybrac¢ jedno z oSmiu dostepnych slotow w Mozgu i wybierz
slot 1.

iﬂ [V} Drive

________
Contio

Lrypel LPOTT(ST]
train drivetrain 1, 10

e Podtgcz M6zg do komputera za pomocg kabla micro USB i uruchom go. Ikona Mdézg
na pasku narzedzi zmienia kolor na zielony po pomysinym nawigzaniu potgczenia.

e o [E]s>»m pDom
m

*/

*/

'EXCODE CONFIGURED DEVICES --—-

peatian.

e Gdy Mézg V5 est podigczony do komputera, ikona Buduj zmienia sie na ikone
Pobierz. Wybierz Pobierz, aby pobrac¢ projekt do mézgu.

e o ‘DR @® o of[E»> e oaor
m ) m
. - .

VEXCODE CONFIGURED DEVICES ——— s EXCODE CONFIGURED DEVICES ———-

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzac na ekran M6zgu. Nazwa projektu Drive
powinna by¢ wymieniona w slocie 1.




Devices Settings

1:Drive Programs

e Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij
przycisk Uruchom w moézgu robota. Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu!

Drive

> @D 84 QO

Timed Run Wiring

Description
Empty V5 C++ Project 1 O

Program Type O

VEXcode Controls

4. Jedz do tytu

Teraz, gdy zaprogramowate$ robota do jazdy do przodu, zaprogramujmy go do jazdy do tytu.

e Zmieh parametr w instrukcji napedu na -100.




20
24
22
23
24
25
26
24
28
29
30

#include "vex.h"

using namespace vex;

int main() {

// Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!

vexcodeInit();

Drivetrain.driveFor(-100,mm);

o Woybierz nazwe projektu, aby zmienic jg z Drive na Reverse.

V] Drive V) Reverse
Project Name Project Name
Drive .

Description Description

;l Empty V5 C++ Project ;l Empty V5 C++ Project

— 2
X( X(
Enable Expert Robot Configuration Enable Expert Robot Configuration

Enable Expert Autocomplete

Enable Expert Autocomplete

w

o Wybierz ikone Slot, aby wybra¢ nowy slot. Wybierz slot 2.

[ Reverse

o a e

4l

8 @ B

8l

LIypel] LFOT LY 57 1
e Pobierz projekt.
B ¥ Reverse E’ .mmn
m

*/

/

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzac na ekran M6zgu. Nazwa projektu
Reverse powinna by¢ wymieniona w slocie 2.




Gl + ™

Devices Settings

| %

1:Drive 2:Reverse Programs

Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie nacisnij przycisk
Uruchom.

Reverse

> oD

Timed Run

Description
Empty V5 C++ Project 2 O

Program Type O

VEXcode Controls

5. Poczekaj, a nastepnie jedz wstecz

Teraz, gdy zaprogramowali$my robota do jazdy do przodu, a nastepnie do tytu, mozemy teraz
dodac¢ instrukcje oczekiwania, aby robot czekat przez okreslony czas przed jazdg do tytu.

e Dodaj instrukcje, jak pokazano ponizej. Nakazuje ona robotowi odczekac trzy sekundy
przed jazda do tytu.




24 int main() {

25 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
26 vexcodeInit();

27

28 wait(3,seconds);

29

30 Drivetrain.driveFor(-100,mm);

31

32 }

e \Woybierz nazwe projektu, aby zmienic¢ jg z Reverse na WaitReverse.

v WaitReverse

Project Name

! o

Description

XC Empty V5 C++ Project
-ll
Enable Expert Robot Configuration

Enable Expert Autocomplete

)i

e Wybierz ikone Slot, aby wybra¢ nowy slot - 3ci.

. WaitReverse

il B E A
B @ @ 8

e Pobierz projekt.

1] WaitReverse = > u m ON
m

juration:

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzac na ekran M6zgu. Nazwa projektu
WaitReverse powinna by¢ wymieniona w slocie 3.




Gl +~ ™

Devices Settings VEX

| %

1:Drive 2:Reverse ER U EN G S Programs

Uruchom projekt, upewniajgc sie, ze jest wybrany, a nastepnie nacisnij przycisk
Uruchom.




W ENGEEES

> oD

Timed Run
Description
Empty V5 C++ Project
Program Type

VEXcode Controls

6. Ukoncz wyzwanie Basketball Drills!

1e1S
woQ|
O
OO

Wyglad boiska do wyzwania Basketball Drills

W wyzwaniu Basketball Drills robot musi by¢ w stanie pokonywaé szereg linii z réznych
odlegtosci. Robot przejedzie do przodu do pierwszej linii, ktéra znajduje sie 10 cm od pozycji
wyjsciowej, odczeka 1 sekunde, a nastepn ie cofnie sie, powracajgc do tej samej linii. Robot
nastepnie powtérzy czynnos$¢, podjezdzajgc 20 cm do przodu do drugiej linii, odczeka 1
sekunde, a nastepnie pojedzie wstecz do pierwotnej linii startu. Robot podjedzie do trzeciej
linii w odlegtosci 40 cm, odczeka 1 sekunde, a nastepnie wréci na linie startu, aby zakohczy¢
wyzwanie.

Przed zaprogramowaniem robota zaplanuj sciezke i zachowanie robota w notatniku inzyniera.

Po ukonczeniu wyzwania bedziesz mogt tgczy¢ ruchy do przodu i do tytu z dodatkowymi
zachowaniami robota, aby ukonczy¢ jeszcze bardziej zaawansowane wyzwania.

Podczas programowania nalezy pamietac, ze 1 cm = 10 mm



Programowanie skretu w prawo |

lewo — programowanie tekstowe

Speedbot jest gotowy do skrecanial

Te zajecia dostarczg Ci narzedzi, dzieki ktérym bedziesz mogt rozpocza¢ tworzenie
ciekawych projektéw dla Twojego Speedbota.

* Instrukcje jakie zostang uzyte:
o Drivetrain.turnFor(90, degrees);

* Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat instrukcji, wybierz Pomoc, a nastepnie wybierz
Pomoc do instrukcji. Aby uzyskaé wiecej informaciji na temat funkcji pomocy VEXcode V5
Text, kliknij tutaj.

& anlE]]
Help

Command Help Command Reference

Right click on a command name in your workspace to
see help for that command.

» Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzyniera i program VEXcode V5 pobrany i
gotowy do uzycia.

Sprzet/ oprogramowanie:

llosé Sprzet/inne przedmioty

1 Speedbot

1 Natadowana bateria robota

1 Program VEXcode V5 Text

1 Kabel USB (jes$li uzywasz komputera)
1 notes inzyniera

1. Przygotowanie do analizy

Czy przed rozpoczeciem ¢wiczenia masz gotowy kazdy z tych elementéw?



https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360036283391-How-to-Access-Help-VEXcode-V5-Text
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/276-1403.html
https://www.vexrobotics.com/276-1403.html
https://www.vexrobotics.com/276-3023.html
https://www.vexrobotics.com/276-3023.html

e Czy silniki sg poditgczone do odpowiednich portéw?

e Czy kable sg poprawnie wtozone do wszystkich silnikow i czujnikow?
e Czy mozg / jednostka sterujgca jest wigczony/a?

e Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpocznij nowy projekt
Wykonaj nastepujace kroki, aby rozpoczaé projekt:

e Otwodrz menu Plik i wybierz Otworz przykiady.

Examples
Competition Template Competition template with no devices configured
SDV (Drivetrain 2-motor) Blank Pre-Configured SDV Drivetrain Project
SDV (Drivetrain 4-motor) Blank Pre-Configured SDV 4-motor Drivetrain Project
SDV (Motors) Blank Pre-Configured SDV Project
Speedbot (Drivetrain 2-motor, No Blank Pre-Configured V5 Speedbot 2-motor Drivetrain
Gyro) Project

Speedbot (Drivetrain 4-motor, o Blank Pre-Configured V5 Speedbot 4-motor Drivetrain
Gyro) Project

Speedbot (Motors) Blank Pre-Configured V5 Speedbot Project

Cancel Next

e Wybierz i otworz szablon Speedbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro). Szablon zawiera
konfiguracje silnika Speedbota. Jesli szablon nie jest uzywany, twoj robot nie
uruchomi projektu poprawnie.

Examples
Competition Template Competition template with no devices configured
SDV (Drivetrain 2-motor) Blank Pre-Configured SDV Drivetrain Project
SDV (Drivetrain 4-motor) Blank Pre-Configured SDV 4-motor Drivetrain Project
SDV (Motors) Blank Pre-Configured SDV Project
Speedbot (Drivetrain 2-motor, No Blank Pre-Configured V5 Speedbot 2-motor Drivetrain
Gyro) Project
Speedbot (Drivetrain 4-motor, No Blank Pre-Configured V5 Speedbot 4-motor Drivetrain
Gyro) Project
Speedbot (Motors) Blank Pre-Configured V5 Speedbot Project

Cancel Next

e Poniewaz bedziesz pracowac¢ nad obracaniem Speedbota, nadasz projektowi
nazwe Turn.

Example Project

Name: Turn

Cancel Create

e Po zakonhczeniu wybierz Utworz.




Example Project

Name: Turn

Cancel Create

3. Skre¢ w prawo

Mozesz teraz rozpoczgé programowanie robota, aby skrecit w prawo!
e Dodaj instrukcje do projektu:

20 #include "vex.h"

2.

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

25 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
26 vexcodeInit();

27

28 Drivetrain.turnFor(90, degrees);

29 }

e Wybierz ikone Slot, aby wybrac¢ jedno z o$miu dostepnych miejsc w Mézgu i wybierz
slot 1.

e Podtgcz Mozg do komputera za pomocg kabla micro USB i wtgcz go. lkona Mézg na
pasku narzedzi zmienia kolor na zielony po pomysinym nawigzaniu potgczenia.

e Gdy V5 jest podtgczony do komputera, ikona Buduj zmienia sie na ikone Pobierz.
Wybierz Pobierz, aby pobra¢ projekt do moézgu.

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzgc na ekran Mézgu. Nazwa projektu Drive
powinna by¢ wymieniona w slocie 1.




Devices Settings

Programs

e Uruchom projekt na robocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom w Mézgu robota.

4. Skre¢ w lewo

Teraz, gdy zaprogramowates swojego robota, aby skrecat w prawo, pozwdél nam
zaprogramowac go, aby skrecat w lewo.

e Zmieh parametr w programie, aby wyswietlat -90 zamiast 90.

20 #include "vex.h"

2:

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

25 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
26 vexcodeInit();

27

28 IDrivetrain.turnFor(—90, degrees);l

29 }

e Woybierz nazwe projektu, aby zmienic€ jg z Turn na TurnLeft.

o Wybierz ikone Slot, aby wybra¢ nowy slot. Wybierz slot nr 2.

e Pobierz projekt.

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzac na ekran Mdzgu robota. Nazwa
projektu TurnLeft powinna by¢ wymieniona w slocie 2.

e Uruchom projekt na robocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom.

5. Poczekaj, a nastepnie skre¢ w lewo
Teraz, gdy zaprogramowalismy robota, aby skrecat w lewo, w prawo, a nastepnie znéw w lewo,

mozemy dodac instrukcje czekania, aby robot czekat przez okreslony czas przed skreceniem w
lewo.



e Dodaj instrukcje czekaj. To nakazuje robotowi odczekac trzy sekundy przed
skreceniem.

20 #include "vex.h"

21

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

25 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
26 vexcodeInit();

27

28 I wait(3,seconds);|

29

30 Drivetrain.turnFor(-90, degrees);
31}

e Wybierz nazwe projektu, aby zmieni¢ jg z TurnLeft na WaitLeft.

e Wybierz ikone Slot, aby wybra¢ nowy slot. Wybierz slot nr 3.

e Pobierz projekt.

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzgc na ekran Mdzgu. Nazwa projektu
WaitLeft powinna by¢ wymieniona w slocie 3.

e Uruchom projekt na robocie, upewniajac sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom.




6. Ukoncz wyzwanie Kamery Bezpieczenstwal

Movement \

MOVemer\t 2

Repeat 3 times
Movement 3_

Wyzwanie kamery bezpieczeristwa

W wyzwaniu kamery bezpieczenstwa robot musi zaczg¢ od skretu w prawo o 90 stopni.
Nastepnie obrdci sie w lewo o 180 stopni, a pézniej w prawo o 180 stopni ,skanujgc”, tak jak
kamera bezpieczenhstwa. Nastepnie robot powtdrzy obrét o 180 stopni w lewo i 180 stopni w

prawo jeszcze dwa razy. W ten sposoéb robot przeskanuje fgcznie zakres 180 stopni trzy
razy.

Przed zaprogramowaniem robota zaplanuj sciezke i zachowanie robota w notatniku
inzyniera.

Po ukonczeniu wyzwania bedziesz mogt tgczy¢ ruchy do przodu i do tytu z dodatkowymi
zachowaniami robota, aby ukonczyc¢ jeszcze bardziej zaawansowane wyzwania.



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




Roboty w medycynie

Robot kompletujgcy recepte pacjenta w aptece

Roboty zwiekszajg wydajnosc szpitali

Stosowanie technologii wptywa na ludzi w rézny sposob, w tym na ich bezpieczenstwo i
wygode. Medycyna w wiekszym stopniu polega na robotach, ktére wykonujg powtarzalne,
codzienne zadania w szpitalach. Poniewaz szpitale majg tendencje do przemieszczania
wielu materiatow w budynkach w ciggu dnia, istnieje duze zapotrzebowanie na roboty do
wykonywania zadan zwigzanych z dostawami i transportem. Wykonywanie tego rodzaju
zadan przez maszyny zwieksza wydajnos$¢ personelu szpitala, oszczedza pienigdze i
pozwala pielegniarkom i lekarzom skupic sie na opiece nad pacjentem.

Jednym z materiatéw, ktére roboty mogq bezpiecznie i szybko dostarczy¢, sa leki. Gdy
farmaceuci wprowadzajg recepty do swoich komputeréw, roboty wybierajg wtasciwy rodzaj i
dawke, skanujgc prawidtowe kody kreskowe. Robot nastepnie komplatuje i znakuje leki,
Sledzgc, czy wiasciwy lek dotrze do potrzebujgcego pacjenta. Te roboty dostawcze mogg
przenosi¢ oznakowane leki do stacji pielegniarskich, a nawet pokojow poszczegdlnych
pacjentow. Jest to bardzj skuteczna metoda, ktéra moze przyspieszy¢ dostarczanie
pacjentom waznych lekéw, pomoc wypetni¢ braki kadrowe i przechowywac recepty w
bezpiecznym miejscu podczas transportu.



Niektére roboty medyczne bedg podrozowaé ponad 400 mil w ciggu tygodnia, wykonujgc
swoje obchody, poruszajgc sie po korytarzach, jezdzgc windami i zatrzymujgc sie na réznych
stacjach. Oprécz dostarczania materiatdbw medycznych, niektore roboty odwiedzajg nawet
pacjentow, aby sprawdzi¢ ich stan i podaé parametry zyciowe lekarzom. Wraz z rozwojem
robotyki pacjenci bedg nadal odnosi¢ coraz wiecej korzysci z obecnosci robotéw w
srodowisku szpitalnym.




Planowanie projektow w zawodach

Dwoch zawodnikow VEX przygotowujgcych sie do wyzwania programistycznego

Tworzenie zachowan rutynowych i powtarzalnych

Zawody VEX Robotics wymagajg zaplanowania autonomicznej rutyny dla 60-sekundowego
meczu umiejetnosci programowania w ramach wyzwania Robot Skills Challenge oraz dla 15-
sekundowego okresu autonomicznego w tegorocznej grze. Programowanie robota do
autonomicznej pracy wymaga rozbicia tego, co robot musi zrobi¢, na programowalny kod
oparty na jego zachowaniu.

Oto kilka typowych zachowanh robota konkursowego VEX:

Jazda do przodu i do tytu

Skrecanie w prawo i w lewo

Chwytanie obiektu gry

Precyzyjne umieszczenie przedmiotu gry w danym miejscu
Sortowanie réznych obiektéw w grze

Kiedy juz stworzysz podstawowe instrukcje dla tego typu zachowan, przeprowadzenie udanej
autonomicznej procedury oznacza po prostu zaplanowanie kolejnosci tych dziatan!



Czy istnieje skuteczniejszy

sposob, aby dojsé do tego
samego wniosku? zastanow
sie nad tym czego sie

nauczytes i sprébuj to

ulepszyé¢.




Przygotuj sie na wyzwanie Automed

=

§ Pharmacy Room 1 5 FElevator
W Floor 1 Floor 1

60 cm 60 cm

3

60 cm 60 cm
¢ Room 2 Room 3
3 Floor 2 Floor 2

1.8m

Uktad szpitala w wyzwaniu Automed z wymiarami

Przygotuj sie do wyzwania Automed

W tym wyzwaniu musisz zaprogramowac robota do poruszania sie po szpitalu, poniewaz
dostarcza on leki pacjentom w kilku réznych pokojach. Aby pomys$inie ukonczy¢ to wyzwanie,
musisz zaprogramowac swojego robota, aby przemieszczat sie ze strefy startowe;j i
zatrzymywat sie w aptece na 5 sekund w celu pobrania lekdw.

Projekt powinien nastepnie przesung¢ robota do kazdej z sal pacjentéw (1, 2 i 3 w dowolne;j
kolejnosci) i zatrzymac sie w pokoju na 3 sekundy, aby podac¢ lek.




Aby poruszaé sie miedzy pietrami w szpitalu, robot musi zatrzymac sie w obszarze
oznaczonym jako winda przez 5 sekund, aby wskazac, ze przemieszcza sie na inne pietro.

Po dostarczeniu lekow do wszystkich pomieszczen robot powinien powréci¢ do Strefy
Startowej. Powiniene$ odtworzy¢ powyzszg mape szpitala na swojej podtodze za pomocg

tasmy i miarki lub linijki. Pamietaj, aby wskaza¢, gdzie znajduje sie strefa startowa, apteka,
winda i pokoje dla pacjentéw.

Aby ukonczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

¢ Rolka tasmy (aby stworzy¢ uktad szpitala na podtodze)
e Otwarta przestrzen o wymiarach 1,8 mna 2 m
e Miernik lub linijka




Projektuj, rozwija I iteruj Swoj

projekt - bloki VEXcode V5

Podczas projektowania rozwigzania odpowiedz na nastepujgce pytania w swoim notatniku inzyniera:

e Jakie zadania robota chcesz zaprogramowac? Wyjasnij szczegotowo.

e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowacé projekt? Wyjasnij szczegotowo.

e W jaki spos6b mozna zaprogramowac robota, aby wydajniej wykonywat zadanie?
Wyjasnij jak.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Za pomoca linijki zaplanuj $ciezke, ktérg chcesz aby robot pokonat, uzyj rysunkow i
pseudokodu. Ocenh swoj pseudokod przed przejsciem do drugiego kroku.

e Uzyj pseudokodu, ktéry stworzytes, aby rozwingé swoj projekt.

e Czesto testuj swoj projekt i powtarzaj go, korzystajgc z tego, czego nauczytes sie
podczas testow.

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, przejrzyj przykiadowe projekty.

Przegladanie przyktadowych projektéow moze pomoc w generowaniu pomystow.

Speedbot (Drivetrain
2-motors, No Gyro)

Wykonaj nastepujgce kroki:

e Otwodrz menu Plik.
e Wybierz Otworz przyktady.



< Back Choose an example file
OCDODEMOD

2D Lists Accurate Turns Adjusting Speed Claw and Arm Clawbot (Drivetrain)




Wyzwanie Automed — bloki

VEXcode V5

§ Pharmacy Elevator
e Floor 1
3%
3
60 cm 60 cm
£ Room 2 Room 3
3 Floor 2 Floor 2

1.8m

Uktad szpitala w wyzwaniu Automed z wymiarami

Wyzwanie Automed

W tym wyzwaniu musisz zaprogramowac robota do poruszania sie po szpitalu, poniewaz
dostarcza on leki pacjentom w kilku roznych pokojach.

Zasady:




® O O O

Robot musi zaczynac i konczy¢ w strefie startowe;j.

Caly robot musi znajdowac sie w aptece, windzie i pokojach pacjentéw i odczekac
nastepujgce czasy, aby wykonaé czynnosci:

Apteka: Odczekaj co najmniej 5 sekund, aby odebrac leki.

Winda: odczekaj co najmniej 5 sekund, aby dotrze¢ na kolejne pietro.

Pokdj dla pacjentéw: odczekaj co najmniej 3 sekundy, aby zostawi¢ leki.

Robot nie moze stykac sie ani przechodzic¢ przez zadne sciany.

Robot musi najpierw udac¢ sie do apteki, aby odebrac leki dla pacjentow.

Robot musi odwiedzi¢ kazdg z sal pacjentéw (w dowolnej kolejnosci), aby zostawi¢
leki.

Baw sie dobrze!




Projektuj, rozwijaj i iteruj swoj

projekt — programowanie tekstowe

Podczas projektowania rozwigzania odpowiedz na nastepujgce pytania w swoim notatniku
inzyniera:
e Jakie zadania robota chcesz zaprogramowac? Wyjasnij szczegotowo.
e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowac projekt? Wyjasnij szczegotowo.
e W jaki sposdb mozna zaprogramowac robota, aby wydajniej wykonywat
zadanie? Wyjasnij jak.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Za pomoca linijki zaplanuj sciezke, ktérg chcesz aby robot pokonat, uzyj rysunkéw i
pseudokodu. Ocenh swoj pseudokod przed przejsciem do drugiego kroku.

e Uzyj pseudokodu, ktéry stworzytes, aby rozwingé swoj projekt.

e Czesto testuj swoj projekt i powtarzaj go, korzystajgc z tego, czego nauczytes sie
podczas testow.

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, przejrzyj przykiadowe projekty.

Przegladanie przyktadowych projektow moze pomdéc w generowaniu pomystow.

File Edit Tools

New FEN
New Window
P incl Open 0
b src  Open Recent .-
Open Tutorials... ted
Import... rip
Export

Wykonaj nastepujgce kroki:

e Otworz menu Plik.
e Wybierz Otwérz przyktady.



Examples

Competition Template
SDV (Drivetrain 2-motor)
SDV (Drivetrain 4-motor)

SDV (Motors)

Competition template with no devices configured

Blank Pre-Configured SDV Drivetrain Project

Blank Pre-Configured SDV 4-motor Drivetrain Project

Blank Pre-Configured SDV Project

Speedbot (Drivetrain 2-motor, No
Gyro)

Blank Pre-Configured V5 Speedbot 2-motor Drivetrain
Project

Speedbot (Drivetrain 4-motor, No
Gyro)

Speedbot (Motors)

Blank Pre-Configured V5 Speedbot 4-motor Drivetrain
Project

Blank Pre-Configured V5 Speedbot Project

Cancel Next




Wyzwanie Automed —

programowanie tekstowe

§ Pharmacy Room 1 Elevator
" Floor 1 Floor 1
60 cm - 60 cm
3
60 cm 60 cm
¢ Room 2 Room 3
3 Floor 2 Floor 2

1.8m

Uktad szpitala w wyzwaniu Automed z wymiarami

Wyzwanie Automed

W tym wyzwaniu musisz zaprogramowac robota do poruszania sie po szpitalu, poniewaz
dostarcza on leki pacjentom w kilku réznych pokojach.

Zasady




® O O O

Robot musi zaczynac i konczy¢ w strefie startowe;j.

Caly robot musi znajdowacé sie w aptece, windzie i pokojach pacjentow i odczekaé
nastepujgce czasy, aby wykonaé czynnosci:

Apteka: Odczekaj co najmniej 5 sekund, aby odebrac leki.

Winda: odczekaj co najmniej 5 sekund, aby dotrze¢ na kolejne pietro.

Pokdj dla pacjentéw: odczekaj co najmniej 3 sekundy, aby zostawi¢ leki.

Robot nie moze stykac sie ani przechodzic¢ przez zadne sciany.

Robot musi najpierw udac¢ sie do apteki, aby odebrac¢ leki dla pacjentow.

Robot musi odwiedzi¢ kazdg z sal pacjentéw (w dowolnej kolejnosci), aby zostawi¢
leki.

Baw sie dobrze!




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




Powtorzenie — bloki VEXcode V5

. W programowaniu robotow, co nazywa sie ,zachowaniem”?

O
O
O
O

Ztozone zadanie

Sposéb dziatania robota

Proste zadanie

Wszystkie te odpowiedzi sg poprawne.

. Prawda czy fatsz: rozktadanie ztozonych zachowan robota na mniejsze,
proste kroki nazywa sie dekompozycja.

o Prawda
o Falsz

. Prawda czy fatsz: aby program mogt zostaé¢ uruchomiony, nalezy go pobraé
do Slotu 1.

o Prawda
o Falsz

. Prawda czy fatsz: Musisz wybraé¢ szablon za kazdym razem, gdy
rozpoczynasz nowy projekt.

o Prawda
o Falsz

. O ile stopni musi obroci¢ sie robot, aby spojrze¢ w przeciwnym kierunku?

180 stopni
90 stopni
45 stopni
360 stopni

O O O O

. Prawda czy fatsz: pseudokod to rzeczywisty jezyk programowania, ktory
Twoj robot moze zrozumieé.

o Prawda
o Falsz




Powtorzenie — programowanie

tekstowe

7. W programowaniu robotow, co nazywa sie ,zachowaniem”?

Ztozone zadanie

Sposéb dziatania robota

Proste zadanie

Wszystkie te odpowiedzi sg poprawne.

O O O O

8. Prawda czy fatsz: Polecenie driveFor moze stuzy¢ do kierowania robota do
przodu na okreslona odlegtosé.

o Prawda
o Falsz

9. Prawda czy fatsz: Polecenie wait zakonczy projekt.
o Prawda
o Fatsz
10.Prawda czy fatsz: Polecenie driveFor moze stuiyé¢ do poruszania robota do
przodu i do tytu.
o Prawda

o Falsz

11. Aby obracié robota o 180 stopni:

Uzyj polecenia turnFor i zmien stopnie na 180.

Uzyj polecenia driveFor i ustaw odlegtos¢ na 180.

Uzyj polecenia driveFor i zmieh stopnie z 180 na -180, aby skreci¢ do tytu.
Uzyj polecenia wait i ustaw sekundy na 180.

O O O O




12.Prawda czy fatsz: pseudokod to rzeczywisty jezyk programowania, ktory Twoj
robot moze zrozumieé.

o Prawda
o Falsz

13.Ktdra z poniiszych serii instrukcji przetozytaby nastepujacy pseudokod na
zachowania?

QSM&
Whon e be(SoJV\ Cor¥s

Deve Coward  en @__Q;gwf

Waak
Haen Qgc_ C;rw_ffo

Tun ot o

driveFor (forward), turnFor (left), wait, turnFor (left), driveFor (reverse)
turnFor (right), wait, driveFor (forward)

driveFor (forward), turnFor (right), wait, turnFor (right), driveFor (forward)
driveFor (forward), turnFor (right), turnFor (right), driveFor (forward)

O O O O




Dodatkowe informacje, zasoby i materiaty.




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

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 otwdr elementu ma taki rozmiar
i szczeline, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe
dokrecenie $ruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek. Otwor na koricu elementu jest
przeznaczony do przechodzenia watkow lub Srub.

Aby skorzystac z retainera:

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




Wt6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymacé na miejscu.

Wtozy¢ nakretke szesciokatng w srodkowg czesc retainera tak aby zréwnata sie z
resztg elementu.

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

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




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 skorzystac¢ z retainera:

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

Wt6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymadé na miejscu.

Wtozy¢ nakretke szesciokatng w srodkowg czesc retainera tak aby zréwnata sie z
resztg elementu.

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

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




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 tgczenia 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 szczeline, aby bezpiecznie
dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe dokrecenie sruby 8-32 bez uzycia
klucza lub kombinerek.

Aby skorzystac z retainera:

e Wyréwnaj 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, wtoz
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 wtozenie $ruby przez te strone.



Jesdli jest to niezbedne, wyréwnaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gtéwnego
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 szesciokgtng. 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¢ nastepujgce elementy:

e Wohpis na kazdy dzien lub sesje, w ktorej pracowates nad rozwigzaniem

e Wohpisy chronologiczne, z datg kazdego wpisu

e Jasne, schludne i zwiezte notatki, dobrze zorganizowane

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

Wopis moze obejmowac:

e Burze mézgow

e Szkice lub zdjecia prototypéw

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

o Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy Odpowiedzi na pytania przewodnie
¢ Uwagi dotyczace obserwaciji i / lub przeprowadzonych testéw

o Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




