vEx /5

Kregielnia pedu

v

Odkryj ped i kregle z VEX V5 Speedbotem!



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 obstugiwac
samodzielnie lub za pomocag 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




(e

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 odwrdcic¢ (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 dwéch podzespotéw 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 sq ustawione we wifasciwym 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 Sruby
skierowane na zewngtrz konstrukcji, a otwor watu 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 by¢ orientacja Mézgu robota, jesli konstrukcja
zostata odwrocona prawg strong do gory. Upewnij sie, Ze 3-przewodowe porty w
maozgu 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 uzyskac¢ 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 ukonnczona, sprawdz jg i zobacz, co potrafi. Nastepnie
odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

e W jaki sposob ta konstrukcja robota moze by¢ bardziej korzystna w niektérych
scenariuszach w poréwnaniu z wiekszg i bardziej ztozong wersjg?

e Gdyby ten robot miat za zadanie popchna¢ pitke do przodu, bardzo podobng do pitki
do koszykéwki lub kuli do kregli, jakie cechy konstrukcji robota bytyby wazne? Jakie
cechy pitki nalezatoby wzig¢ pod uwage?

o Gdybys$ miat zaprojektowaé nowg wersje tej konstrukcji, co by$ do niej dodat lub
usunat, aby poprawic¢ jej mozliwo$¢ do popychania obiektow? Wyjasnij ze
szczegotami i szkicami.




Przetestuj swojego robota,
obserwuj, jak dziata, i wzmocnij
swoja logike i umiejetnosci
rozumowania poprzez
pomystiowaq, kreatywng zabawe.




Kula do kregli uderza w kregle

Nauka o pedzie

Ped mozna traktowac jako wielko$¢ ruchu obiektu. Ped jest determinowany przez mase
obiektu (,jak bardzo” sie porusza) i jego predkos¢ (jak szybko sie porusza). W fizyce ped jest
reprezentowany przez ,p”, wiec réwnanie okreslajgce ped to p = mv (ped jest rowny masie
razy predkosc). Ciezszy obiekt, taki jak kula do kregli, poruszajgcy sie z takg samg
predkoscig jak Izejszy obiekt, taki jak pitka do tenisa, miatby wiekszy ped zgodnie z prawami
fizyki.

W tym laboratorium STEM musisz zrozumie¢ ped i jego wpltyw na kolizje, poniewaz pdzniej
bedziesz rywalizowac¢ w grze w kregle zwanej Strike Challenge. Zaprogramujesz Speedbota,
aby popchng kule, aby przewréci¢ kregle i zdoby¢ jak najwyzszy wynik. Zastanowmy sie, co
sie dzieje, gdy zderzajg sie dwa obiekty. Po pierwsze przenoszg energie kinetyczna. Ale
znajgc ped kazdego z dwéch zderzajgcych sie obiektéw przed ich zderzeniem mozemy
przewidziec, jak te dwa obiekty zareagujg po zderzeniu. Wrécimy do tego pomystu pdzniej.



Programowanie jazdy do przodu |

do tytu — bloki VEXcode V5

Speedbot jest gotowy do ruchu!

Ta lekcja da ci narzedzia do zaprogramowania twojego Speedbota do prostych ruchow, ktére
mozesz pozniej zastosowac do rywalizacji w grze w kregle Strike Challenge.

e Bloki VEXcode V5, ktore zostang uzyte w tej lekciji:

drive forward v for o inches » | 2

e Aby dowiedziec sie wiecej o bloku, otwdrz Pomoc, a nastepnie wybierz blok jedz o.

ﬂ v (ad
@~ File -9 Tutorials @ VEXcode Project Not Saved O- & b B &
sLor

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN sToP SHARE

a>

= Code

. Drivetrain i =
Drivetrain D r Ive fo r

. drive forward v
Looks Moves the Drivetrain for a given distance.

drive forward v foro inches v »

EQénts drive forward v 1or° inches v b
O
Control

turn right v for @ degrees » HOW TO Use

Choose which direction the Drivetrain will move.

7]
@
>
7]
3
@

Opera stop driving

ors

drive forward v for o inches » P

Veriables set drive velocity to @ % v
forward

reverse

Comments set turn velocity to @ % -

set drive stoppingto  brake v Set how far the Drivetrain will move by entering a

©) value, and choosing the unit of measurement (inches
set drive timeout to ° seconds 9y mIIIImEterS)'

Q The Drive for block can accept decimals, integers, or
Looks numeric blocks.

e Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzynieryjny i gotowe bloki VEXcode
V5.




Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Sprzet / inne przedmioty

1 Robot Speedbot

1 Natadowana bateria robota

1 Bloki VEXcode V5

1 Kabel USB (jesli korzystasz z komputera)
1 Notes inzyniera

1. Przygotowanie do analizy

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

e Czy silniki sg podtgczone do odpowiednich portow?

e (Czy kable sg odpowiednio wiozone do wszystkich silnikow?
e Czy Mozg jest wigczony?

o Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpocznij nowy projekt

Przed rozpoczeciem projektu wybierz szablon Speedbota (Drivetrain 2-Motors, No Gyro).
Szablon zawiera konfiguracje silnika Speedbota. Jesli nie jest on uzyty, twdj robot nie bedzie
poprawnie uruchamiat projektu.

@~ File @ Tutorials

= Code NEw

. Open

Drivetral

Drivetrain

‘ Open Recent >

i Open Examples <T
Events M Save

Control u Save As

‘ | About

Sensing


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

Wykonaj nastepujgce kroki:

e Otwodrz menu Plik.
e Wybierz Otwérz przyktady.

Speedbot (Drivetrain
2-motors, No Gyro)

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

e Poniewaz bedziemy uzywac bloku jedZ o (drive for), zmien nazwe swojego
projektu na Drive.

e Zapisz swoj projekt.

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

@ Drive Saved

SLOT

3. Jazda do przodu

drive forward » for 0 inches = | 2

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




drive forward » for a mm » | 2

inches

mm

« Wybierz liste rozwijang i zmien jednostki z cali na milimetry.

drive forward » for @ mm w | 2

* Zmien odlegto$¢ z 1 mm na 100 mm.

o Kiliknij ikone Slot. Mozesz pobrac¢ swoj projekt do jednego z osmiu dostepnych slotéw
w Mézgu. Kliknij cyfre 1.



% P B 2

DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Podtgcz robota do komputera lub tabletu. Ikona M6zgu na pasku narzedzi zmienia
kolor na zielony po pomys$lnym nawigzaniu potgczenia.

% P B 2

DOWNLOAD RUN sToP SHARE

e Kiliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobrac¢ projekt Drive do Mdzgu
robota.

Gl + ™

Devices Settings VEX

%

1:Drive Programs

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

e Uruchom projekt na robocie, upewniajgc sie, ze jest on wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom w Mézgu. Gratulujemy utworzenia pierwszego projektu!




4. Jazda do tytu

drive reverse v for @ mm w | 2

forward

reverse

e Wréc¢ do obszaru programowania blokéw VEXCode V5. Zmien blok jedz o, aby
wysSwietlat wstecz zamiast do przodu.

e Pobierz projekt.

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

5. Czekaj, nastepnie jedz do tytu

drive reverse v for @ mm ¥ B

e Wré¢ do obszaru programowania blokéw VEXCode V5. Dodaj blok czekaj przed
blokiem jedz o. Dzieki temu robot bedzie czekat przed rozpoczeciem jazdy do tytu.

e Wstaw trzy sekundy do bloku oczekiwania. To nakaze robotowi odczeka¢ trzy skundy
przed rozpoczeciem jazdy do tytu.

e Pobierz projekt.

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



6. Wykonaj wyzwanie Basketball Drills!

1e1S
woQ’
L0

WO |

Uktad gry Basketball Drills

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
wyjéciowej, odczeka 1 sekunde, a nastepnie cofnie sie, powracajgc do tej samej linii. Robot
nastepnie powtérzy czynno$¢, 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 zakonczy¢
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.




Analiza predkosci — bloki

VEXcode V5

Speedbot jest gotowy do jazdy z roznymi predkosciami!

Ta naliza pomoze ci dowiedzie¢ sie wiecej o programowaniu Speedbota do jazdy z
predkosciami najlepiej dostosowanymi do danego zadania. W wyzwaniu Strike Challenge (na
koncu) bedziesz musiat znalez¢ predkosc¢ dla Speedbota, ktéra pozwoli mu by¢ szybkim i
mie¢ duzy ped, ale zachowac kontrole, aby uderzy¢ kule pod dobrym katem i z duzg sita.

Bloki jakich uzyjemy:

set drive velocity to @ % -

drive forward v for ° inches » B

Aby dowiedzie¢ sie wiecej o danym bloku, otworz Pomoc, a nastepnie wybierz blok, o
ktérym chcesz przeczytac.

Help m >

Set drive velocity

set drive velocity to % w
@ Sets the speed of the Drivetrain.

set drive velocity to @ % -

How To Use
Set drive velocity will only set the speed of the drivetrain but will
not cause the Drivetrain to move. A drive block is still required.

Set drive velocity accepts a range of -100% to 100% or -127rpm
to 127rpm.

The set drive velocity block can accept decimals, integers, or
numeric blocks.

set drive velocity to @ % -

%

This example will make the Drivetrain drive slowly at 15% speed.

@ set drive velocity to @ % -

drive forward v fora inches v »




Kazda grupa studentéw powinna otrzyma¢ wymagany sprzet i notes grupy. Nastepnie otworz
bloki VEXcode V5.

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

Quantity Sprzet/inne przedmioty
1 Robot Speedbot
1 Natadowana baterii arobota
1 Bloki VEXcode V5
1 Kabel USB (jesli uzywany jest computer)
1 Notes inzyniera
1 Pitka (rozmiar i ksztatt pitki noznej)
1 Przestrzen 3m x 3m
1 Linijka
1 Rolka tasmy
1 Tabela na dane

1. Przygotowanie do analizy

Czy przed rozpoczeciem ¢wiczenia masz gotowy kazdy z tych elementéw? Sprawdz kazdg z
nastepujacych kwestii:

e Czy silniki sg podtgczone do odpowiednich portow?

e Czy kable sg odpowiednio wiozone do wszystkich silnikow?
o Czy Mbzg jest wigczony?

e Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpoczecie nowego projektu

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.



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
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_Code New

¥ |
. Open
Drivetral
Drivetrain

Open Recent >

Wykonaj nastepujace kroki:

e Otworz menu Plik.
o \Wybierz otworz przyktady

Speedbot (Drivetrain
2-motors, No Gyro)

Woybierz i otwérz projekt szablonu Speedbot (Drivetrain 2-motors, No Gyro).

Zmienh nazwe projektu na Drive Velocity (predkosc jazdy) poniewaz bedziemy uzywaé
bloku set drive velocity (ustaw predko$c¢ na).

Zapisz projekt.

o Aby uzyska¢ pomoc dotyczgcg zapisywania projektu, przejrzyj samouczki.

@~ File -@ Tutorials




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

@ Drive Velocity

SLOT

3. Jedz do przodu przez 450 mm z réznymi predkosciami

» Stwoérz nastepujgcy projekt z blokow.

drive forward » for @ mm » | 2

set drive velocity to @ % w

drive forward » for @ mm v | 2

set drive velocity to @ %

drive forward » for @ mm v | 2

» Wybierz ikone Slot. Mozesz pobra¢ swaj projekt do jednego z o$smiu dostepnych slotéw w
Mozgu. Wybierz slot 1.

@ Drive Velocity

e Podigcz robota do komputera lub tabletu. lkona M6zgu na pasku narzedzi zmienia
kolor na zielony po pomysinym nawigzaniu potgczenia.

- - & P B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE




e Nastepnie kliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobraé projekt Drive
Velocity do Mozgu.

Devices Settings

1:DriveVeloc... Programs

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

e Uruchom projekt na robocie, wybierajgc go, a nastepnie naciskajgc przycisk
Uruchom.

DriveVelocity

D> @D §4 L

Timed Run
Description

1 ®
Program Type OOO

VEX Blocks Controls




4. Jedz do przodu i do tytu z réznymi predkosciami

drive forward » for @ mm » | 2

set drive velocity to @ % -

drive reverse v for

forward

reverse

e Zmieh drugi blok jedz o na jazde do tytu zamiast do przodu.

e Nastepnie pobierz projekt.
e Uruchom projekt na robocie Speedbot.

5. Przygotowanie obszaru testowego

o 1 - —_
O (@) o (&)
3 9] &) o
3 (@) @]

3 3

Przyktadowy obszar testowy

wod00C
wd0Se
we




e Uzyj tasmy i miarki, aby utworzy¢ na podtodze 3-metrowg linie, takg jak pozioma linia
pokazana na powyzszym obrazku.

o Po utworzeniu linii ponownie uzyj tasmy i linijki, aby utworzy¢ 1 m linie w poprzek 3 m
linii, tak jak pionowe linie na powyzszym obrazku. Przyklej tasmg 1 m linie co 50 cm na
linii pionowej zaczynajgc od 0 cm.

o Krotsze poziome linie powinny by¢ wysrodkowane na dtuzszej pionowe;j linii.

e Podczas konfigurowania obszaru jeden lub dwdch czionkéw Twojego zespotu powinno
utworzy¢ nowy projekt o nazwie Momentum. Ustaw predkosé na 50% i niech Speedbot
jedzie do przodu do pierwszej linii na odlegtosc 50 cm. Pamietaj, ze 1 cm = 10 mm,
wiec robot bedzie poruszat sie do przodu o 50 cm lub 500 milimetrow.

set drive velocity to @ % -

drive forward » for @ mm v | 2

6. Testowanie przekazywania energii podczas zderzen

WEGE]
Wo0z
Wo0GZ

we

Pole testowe z robotem i pitkg



WysSrodkuj pitke na poziomej linii w odlegtosci 50 cm i umiesc¢ robota tak, aby jego przod byt
wysrodkowany na poziomej linii w odlegtosci 0 cm. Upewnij sig, ze przdd robota jest
skierowany w strone pitki. Uruchom swdj pierwszy projekt Momentum, ktéry ma predkosé
ustawiong na 50% i zwracaj szczegolng uwage, gdy robot zderza sie z pitka.

Zapisz w tabeli ustawiong predkosc, przebytg odlegtos¢ i odlegtosc, jakg pokonata pitka.
Pierwszy wiersz tabeli zostat utworzony na podstawie projektu Momentum, nad ktorym
pracowates w poprzednim kroku. Kontynuuj dodawanie danych do tej tabeli, prébujgc
ustawic rézne predkosci. Nastepnie mozesz dodaé dane innych zespotéw, omawiajgc swoje
wyniki w klasie.

Distance Driven by Speedbot Set Velocity of Speedbot Distance Traveled by the Ball
500mm 50%
500mm
500mm

Podczas zbierania danych zastanéw sie i odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku
inzynieryjnym:

e Po czym poznag, ze ped robota przekazat energie pitce podczas zderzenia? Wyjasnij
szczegotowo.

e Powtérz test jeszcze co najmniej dwa razy. Wyprébuj predko$¢é mniejszg niz 50%.
Ustaw pitke ponownie na swoim miejscu i zapisz w tabeli, jak daleko pitka sie
przemieszcza. Wyprobuj rowniez predkos¢ wiekszg niz 50%. Ustaw pitke ponownie na
swoim miejscu i zapisz w tabeli, jak daleko pitka sie przemieszcza.

o Kiedy wszystkie grupy zakonczg swoje trzy testy, przedyskutuj predkosci, ktére wybraty
inne grupy i jak daleko przebyta pitka w ich testach. Gdy zespoty udostepniajg swoje
dane, dodaj ich wyniki do tabeli.

e Poszukaj wzorcow w danych. Czy odlegto$¢ przebyta przez kulke zwieksza sie czy
zmniejsza wraz ze wzrostem zadanej predkosci?




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 instrukgcji, ktére ostatecznie méwig robotowi, co ma robi¢. Jesli wczesnigj
pracowates z programowaniem blokowym, takim jak bloki VEXcode V5, oznacza to, ze
instrukcje tekstowe zastepujg bloki.

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

20 int main() {

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

24 (Dr‘ivetr'aia(dr*i\feFor*Xzee,mn);

e W .

Device Command Parameters

Nalezy pamieta¢ o konkretnych zasadach pisania instrukcji w tekscie 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
réwniez pamietaé, 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 nastepujace kroki, aby rozpoczaé projekt:
e Otworz menu Plik i wybierz Otworz przyktady.

File Edit Tools
New #EN
New Window
P inch Open %0
b src Open Recent > le:
|.Open Examples... R
Open Tutorials... ted
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 pracowac¢ nad przemieszczaniem Speedbota do przodu i do tytu,
nadasz projektowi nazwe Drive.




Example Project Example Project

Name: MyProject1 Name: Drive

Cancel Create Cancel Create

—

Po zakonczeniu wybierz Utworz

Example Project

Name: Drive

Cancel Create

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!

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() {
] /f Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!

22 vexcodeInit();
23 |Drivetraink{turnFor)[00,degrees);
24 }

Device Command Parameters

Dodaj instrukcje do projektu:



19
20 #include "vex.h"

21

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

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

27

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

29

30}

» Wybierz ikone Slot, aby wybrac¢ jedno z osmiu dostepnych slotow w Mézgu i wybierz slot
1.

iﬂ [V Drive

________
Contio

LIypel [EOEECS )
irain drivetrain 1, 10

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

o Drive &;.;mp

m

x*/

/

'EXCODE CONFIGURED DEVICES --—-

peatian.

+  Gdy Mézg V5 est podtgczony do komputera, ikona Buduj zmienia sie na ikone
Pobierz. Wybierz Pobierz, aby pobraé projekt do mézgu.

ae orve ‘DEm o8 orve o[> = oam
m ) m
. .

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

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




Gl + ™

Devices Settings VEX

| %

1:Drive Programs

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

Run Timed Run
Description

Empty V5 C++ Project

Program Type O

VEXcode Controls

4. Jedz do tytu

Teraz, gdy zaprogramowates robota do jazdy do przodu, zaprogramujmy go do jazdy do
tytu.

e Zmien 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);

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

(V] Drive V] Reverse
Project Name Project Name
. Drlve .
Description Description
v§ Empty V5 C++ Project Vs Empty V5 C++ Project
—_— —_—
X( X(
Enable Expert Robot Configuration Enable Expert Robot Configuration
h hY
Enable Expert Autocomplete Enable Expert Autocomplete

w
)

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

v Reverse

'8 8 ad B

Lrypel LPOTT(S)]
* Pobierz projekt.
BB e :|§> B Oam
m

/

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




3/ ™

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

Program Type O

VEXcode Controls

5. Poczekaj, a nastepnie jedz wstecz

Teraz, gdy zaprogramowaliSmy 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 jazdg 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 }

* Woybierz nazwe projektu, aby zmienic jg z Reverse na WaitReverse.

v WaitReverse

Project Name

! o

Description

X( Empty V5 C++ Project
-ll
Enable Expert Robot Configuration

Enable Expert Autocomplete

)i

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

(Y] WaitReverse

[ a8 B
B @ @ B8

* Pobierz projekt.

1] WaitReverse = > 0 mEON
M

juration:

» Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzgc na ekran Mozgu. Nazwa projektu
WaitReverse powinna by¢ wymieniona w slocie 3.




3/ ™

Devices Settings

| %

1:Drive 2:Reverse 3:WaitRevers... Programs

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

WaitReverse

> oD

Timed Run Wiring

Description
Empty V5 C++ Project 3 O

Program Type O

VEXcode Controls




6. Ukoncz wyzwanie Basketball Drills!

1IE1S
o0
LIOQY

WO |

Wyglad boiska do wyzwania Basketball

W wyzwaniu Basketball Drills robot musi by¢ w stanie pokonywac 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 zakonczy¢
wyzwanie.

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

Po ukonczeniu wyzwania bedziesz mogt taczy¢ 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




Analiza predkosci —

programowanie tekstowe

Speedbot jest gotowy do jazdy z roznymi predkosciami!

Ta naliza pomoze ci dowiedzie¢ sie wiecej o programowaniu Speedbota do jazdy z
predko$ciami najlepiej dostosowanymi do danego zadania. W wyzwaniu Strike Challenge (na
koncu) bedziesz musiat znalez¢ predkosc¢ dla Speedbota, ktéra pozwoli mu by¢ szybkim i
mie¢ duzy ped, ale zachowac kontrole, aby uderzy¢ kule pod dobrym katem i z duzg sita..

Instrukcje jakie zostana wykorzystane w tej analizie:

» Drivetrain.setDriveVelocity(50, percent);
* Drivetrain.driveFor(1, inches);
* Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat instrukcji, wybierz opcje Pomoc, a nastepnie opcje
Pomoc polecenia.
P & Hml (6] [

Help

Command Help Command Reference

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

* Upewnij sig, ze masz wymagany sprzet, notes inzynieryjny i pobrane oprogramowanie.

Kazda grupa studentéw powinna otrzyma¢ wymagany sprzet i notes grupy. Nastepnie otworz
oprogramowanie VEXcode V5.

Wymagany sprzet/oprogramownie:

llosé Sprzet/inne przedmioty
1 Robot Speedbot
1 Natadowana bateria robota
1 VEXcode V5 Text
1 Kabel USB (jesli uzywany jest komputer)



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

Quantity Hardware/Other Items
1 Engineering Notebook
1 Ball (the size and shape of a soccer ball)
1 3m x 3m clear space
1 Meter stick or Ruler
1 Roll of tape
1 Data table

1. Preparing for the Exploration

Before you begin the activity, do you have each of these items ready?
e Are all 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

Complete the following steps to begin the project:

¢ Open the File menu and select Open Examples.

File Edit Tools
New #N
New Window

b incly Open €0

b src Open Recent > e

| Open Examples... -

Open Tutorials... ted
Import... rip
Export

e Select and open the Speedbot (Drivetrain 2-motor, 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.




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
* Poniewaz bedziesz pracowa¢ nad badaniem szybkosci, nadasz swojemu projektowi
nazwe DriveVelocity.

Example Project

Name: DriveVelocity

Cancel Create
* Po zakohczeniu wybierz Utworz.
Example Project
Name: DriveVelocity
Cancel Create

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

6w =]

< ¢ main.cpp
/
/%

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

B wWN R

3. Pojedz do przodu o 150 mm z réznymi predkosciami

Mozesz teraz rozpoczgé programowanie robota, aby jechat do przodu z réznymi
predkosciami!

* 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 dotyczace sktadni - tekst VEXcode V5”.



https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953231-Syntax-Rules-and-Guidelines-VEXcode-V5-Text

19

20 int main() {

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

23 [privetrainkfturnForf[o0,degrees);

I N S

Device Command Parameters

o Dodaj instrukcje do projektu:

20 #include "vex.h"

21

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

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

27

28 Drivetrain.driveFor(150, mm);

29 Drivetrain.setDriveVelocity(25, percent);
30 Drivetrain.driveFor (150, mm);

31 Drivetrain.setDriveVelocity(75, percent);
32 Drivetrain.driveFor(150, mm);

33 ¥

o Wybierz ikone Slot, aby wybrac¢ jeden z osmiu dostepnych slotéw w Mozgu i
wybierz slot 1.

] DriveVelocity

i G a

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

pofgczenia.
V] DriveVelocity E A 2 | mEON |
m
/
*/ "
e: main.cpp */ =
ir: VEX */ =

e \Wybierz Pobierz, aby pobra¢ projekt do Mézgu.



V] DriveVelocity = } [ | mEON

/

*/
e: main.cpp */
i VEX */

» Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzgc na ekran. Nazwa projektu DriveVelocity
powinna by¢ wymieniona w slocie 1.

=004 "

Devices Settings

| %

1:DriveVeloc... Programs

* Uruchom projekt na robocie, a nastepnie nacisnij przycisk Uruchom w Médzgu robota.
Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu!

DriveVelocity

> @D §4

Timed Run

Description
Empty V5 C++ Project 1 O

Program Type O

VEXcode Controls

4. Jedz do przodu i do tytu o 150 mm z réznymi predkosciami

Teraz, gdy zaprogramowate$ swojego robota do jazdy do przodu z réznymi predkosciami,
zaprogramuj go do jazdy do przodu i do tytu z réznymi predkosciami.

e Zmieh parametr w drugiej instrukcji driveFor na wartos¢ -150.




20 #include "vex.h"

21

22 using namespace vex;

23

24 int main() {

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

27

28 Drivetrain.driveFor(150, mm);

29 Drivetrain.setDriveVelocity(25, percent);
30

310 Drivetrain.setDriveVelocity(75, percent);
32 Drivetrain.driveFor (150, mm);

33 +

o Wybierz nazwe projektu, aby jg zmieni¢ z DriveVelocity na ReverseVelocity.

@ [oeven)

Enable Expert Robot Configuration il Enable Expert Robot Configuration

Enable Expert Autocomplete Enable Expert Autocomplete

o Woybierz ikone Slot, aby wybrac¢ nowy slot. Wybierz slot 2.

Vv ReverseVelocity

oA g n
B 8 g B8

e Pobierz projekt

1] ReverseVelocity = > B [aloN ]
m

*/

e Sprawdz, czy projekt zostat pobrany, patrzgc na ekran Mézgu. Nazwa projektu
ReverseVelocity powinna by¢ wymieniona w slocie 2.



https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360036283471-How-to-Compile-Download-Run-a-Project-VEXcode-V5-Text

Devices Settings

1:DriveVeloc... 2:ReverseVel... Programs

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




ReverseVelocity

> @ §4

Wiring

Timed Run

Description O
2

Empty V5 C++ Project
©_®

Program Type O

VEXcode Controls

5. Przygotowanie obszaru testowego

woQ
wo0g
woQOL
woQgGlL
wo00Z
Wwo0se
we

Przyktadowy uktad obszaru testowego

e Uzyj tasmy i miarki, aby utworzy¢ na podtodze 3-metrowg linie, takg jak pozioma linia

pokazana na powyzszym obrazku.



o Po utworzeniu linii ponownie uzyj tasmy i linijki, aby utworzy¢ 1 m linie w poprzek 3 m
linii, tak jak pionowe linie na powyzszym obrazku. Przyklej tasmg 1 m linie co 50 cm
na linii pionowej zaczynajgc od 0 cm.

o Krotsze poziome linie powinny by¢ wysrodkowane na dtuzszej pionowe; linii.

e Podczas konfigurowania obszaru jeden lub dwoch czionkéw Twojego zespotu
powinno utworzy¢ nowy projekt o nazwie Momentum. Ustaw predkos¢ na 50% i niech
Speedbot jedzie do przodu do pierwszej linii na odlegtosc 50 cm. Pamietaj, ze 1 cm =
10 mm, wiec robot bedzie poruszat sie do przodu o 50 cm lub 500 milimetréw.

6. Testowanie przekazywania energii podczas zderzen

Wo0G L
wo00z
Wwo0sz

w e

Pole testowe do gry w kregle z robotem i pitkg

Wysrodkuj pitke na linii poziomej na wysokosci 50 cm i umie$¢ robota tak, aby jego przéd byt
wysrodkowany na linii poziomej na wysokosci 0 cm. Upewnij sie, ze przod robota jest
skierowany w strone pitki. Uruchom swaj pierwszy projekt Momentum, ktéry ma predkosc
ustawiong na 50% i zwracaj szczegolng uwage, gdy robot zderza sie z pitka.

Zapisz w tabeli ustawiong predkos¢, przebytg odlegtosé i odlegtosé, jakg pokonata kula.
Pierwszy wiersz tabeli zostat utworzony na podstawie projektu Momentum, nad ktérym
pracowates w poprzednim kroku. Kontynuuj dodawanie danych do tej tabeli, prébujgc
ustawi¢ rézne predkoséci. Nastepnie mozesz doda¢ dane innych zespotéw, omawiajgc swoje

wyniki w klasie.




Distance Driven by Speedbot Set Velocity of Speedbot Distance Traveled by the Ball
500mm 50%
500mm
500mm

Podczas zbierania danych zastanéw sie i odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku

inzynieryjnym:

e Po czym poznac, ze ped robota przekazat energie pitce podczas zderzenia? Wyjasnij

szczegotowo.

e Powtérz test jeszcze co najmniej dwa razy. Wyprébuj predkos¢é mniejszg niz 50%.
Ustaw pitke ponownie na swoim miejscu i zapisz w tabeli, jak daleko pitka sie
przemieszcza. Wyprobuj rowniez predkos¢ wiekszg niz 50%. Ustaw kule ponownie na
swoim miejscu i zapisz w tabeli, jak daleko pitka sie przemieszcza.

o Kiedy wszystkie grupy zakonczg swoje trzy testy, przedyskutuj predkosci, ktére
wybraty inne grupy i jak daleko przebyta pitka w ich testach. Gdy zespoty udostepniajg
swoje dane, dodaj ich wyniki do tabeli.

e Poszukaj wzorcéw w danych. Czy odlegtosé przebyta przez kulke zwieksza sie czy
zmniejsza wraz ze wzrostem zadanej predkosci?




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




Bezpieczenstwo samochodow

Jazda samochodem

Spowolnienie efektow pedu

Kiedy pojazd porusza sie z dowolng predkoscia, dziata na niego ped. Kiedy ten pojazd zderzy
sie lub gwattownie zahamuje, nagta zmiana pedu auta, jego pasazeréw i tadunku moze
spowodowac obrazenia i uszkodzenia z powodu dziatajgcej sity. Dlatego producenci
samochodow opracowali kilka funkcji bezpieczenstwa, takich jak pasy bezpieczenstwa,
poduszki powietrzne, wyscietane deski rozdzielcze i strefy zgniotu, aby chronié¢ kierowcéw,
ktérzy mogg uczestniczy¢ w wypadku.

Pasy bezpieczenstwa i poduszki powietrzne sg waznymi elementami, poniewaz majg na celu
bardziej stopniowe spowolnienie ciata. Bardziej stopniowe zwalnianie, zmniejsza sity
dziatajgce na ciato podczas zderzenia. Zapinanie pasow bezpieczenstwa i posiadanie
poduszek powietrznych w pojazdach jest prawnie wymagane.

Wyscietane deski rozdzielcze to elementy bezpieczenstwa, ktére dajg kierowcom mozliwoscé
ochrony w przypadku, gdy poduszka powietrzna sie nie uruchomi. Uderzenie w obicie zamiast
w deske rozdzielczg zmniejsza sity dziatajgce na ciato podczas uderzenia. Ten element ma
ogromny wptyw na ciezkos¢ obrazen gtowy w wyniku kolizji samochodowych.

Strefy zgniotu zostaty po raz pierwszy opracowane w 1952 roku przez Béla Barényi, ktory
pracowat dla Daimler-Benz. Zaprojektowat samochod z wyznaczonymi obszarami, ktore
mogtyby sie zapasc¢ i pochtong¢ energie kinetyczng uwolniong podczas zderzenia. Strefy te sg
nadal projektowane i wykorzystywane przez inzynieréw samochodowych. Pojazdy sg
zaprojektowane tak, aby zapadaly sie w sposob kontrolowany podczas zderzenia, absorbujgc i
przekierowujgc site uderzenia. Strefy zgniotu zwykle znajdujg sie z przodu i z tytu pojazdow.



Pamietanie o pedzie podczas
projektowania

S

Optymalizacja sit to wyzwanie dla robotéw biorgcych udzial w zawodach

Jak fizyka moze wptywacé na roboty

Projektujgc robota do zawoddéw VEX Robotics, nalezy pamietaé, ze kazdy silnik bedzie
walczyt z bezwtadnoscig robota, gdy robot bedzie pracowat. Bezwtadnos$c¢ to odpornosé
obiektu na zmiany jego predkosci. Bezwtadnosc¢ rosnie wraz ze wzrostem masy obiektu, a
tym samym jego pedu. Oznacza to, ze jesli dodasz mase do robota i sprawisz, ze bedzie
ciezszy, niz powinien, silniki nie beda tak efektywne w zmianie predkosci robota! Dlatego
powinienes starac sie uzywac jak najlzejszychi jak najmniejszej ilosci materiatéw, jesli chcesz
zmaksymalizowaé sprawnosc¢ silnikow.

Z drugiej strony bardzo szybkie uruchomienie lekkiego robota moze réwniez prowadzi¢ do
trudnosci. Jesli prébujesz wykonywac precyzyjne i doktadne ruchy podczas zawodow, by¢
moze bedziesz musiat zmniejszy¢ moc, zmniejszajgc tym samym predkos¢ podczas
wykonywania ruchéw.

Przyjrzyjmy sie idei, ze znajac ped dwdch zderzajgcych sie obiektdw mozemy przewiziec, co
stanie sie po ich zderzeniu. Jest to wazny czynnik, ktory nalezy wzigé pod uwage podczas
opracowywania projektéw konkursowych, poniewaz chcesz, aby robot poruszat sie tak
szybko, jak to mozliwe. Chcesz takze mie¢ jak najwiecej elemntéw wbudowanych w robota,
co da mu przewage przy manipulowaniu i zbieraniu elementéw podczas gry.




Ped to ilos¢ ruchu, jakg posiada obiekt i jest okreslana przez mase i predkos¢ poruszajgcego
sie obiektu. Tak wiec konkurencyjny robot ze wszystkimi swoimi komponentami moze by¢
ciezki i poruszac sie tak szybko, jak to mozliwe. Dlatego jego ped jest bardzo duzy. Wtedy
musisz zastanowi¢ sie, co sie stanie, gdy wejdzie w kontakt z czescig pola lub innymi
robotami.

Spéjrz na swoj stot z Ewiczenia Analiza predkosci. Przetestowates przekazywanie energii
podczas zderzenh, ustawiajgc rézne predkosci dla robota i jadgc nim do przodu, az uderzy w
pitke. Powinienes byt zauwazy¢, ze wyzsze predkosci ustawione dla robota pchnety pitke
dalej po zderzeniu niz mniejsze predkosci. Jest to oczywisty efekt pedu robota, poniewaz
masa robota pozostata taka sama, ale predkosc¢ wzrosta, a co za tym idzie, zwigkszyt sie

jego ped.

W tym tedcie nalezy wzig¢ pod uwage to, ze pitka sie nie poruszata. Miat predkosé, ped i
przyspieszenie rowne zero, zanim zderzy! sie z nig robot. Co wazne, jej masa byta
prawdopodobnie znacznie mniejsza niz masa robota. Po zderzeniu jej przyspieszenie, a tym
samym predkos$c¢ i ped wzrosty. Predkos¢ pitki po zderzeniu zalezata czesciowo od jej masy.
LZzejsze kule przyspieszajg i poruszajg sie szybciej. Jesli twoja klasa uzywata pitki o wiekszej
masie, wyobraz sobie kule do kregli, kula mogta poruszac sie powoli i niezbyt daleko po
zderzeniu.

Ponownie, jest to wazne, aby wzig¢ to pod uwage podczas planowania zawodow, poniewaz
mozesz zniszczy¢ czesci pola, czesci robota lub czesci innych robotow, jesli ped robota jest
zbyt duzy. Wyobraz sobie, ze twdj robot miat duzg predkosc¢ i uderzyt w obiekt, ktory nie mogt
sie przetoczy¢ jak pitka w poprzednim éwiczeniu. Ten obiekt mogt zosta¢ uszkodzony przez
site uderzenia (energie zderzenia).




Czy istnieje skuteczniejszy sposéb,
aby dojs¢ do tego samego
whniosku? zastanéw sie nad tym
czego sie nauczytes i sprobuj to
ulepszyé.




Przygotyj sie do wyzwania Strike
Challenge

Collision Ball only zone
zone

Ball
placement

line

Wyglad pola do Strike Challeng

Przygotuj sie do Strike Challenge

W tym wyzwaniu zaprogramujesz robota tak, aby zderzyt sie z kulg, aby wygra¢ w kregle!
Aby pomysinie ukonczy¢ to wyzwanie, musisz stworzy¢ projekt, ktoéry przenosi energie z
poruszajgcego sie robota na kule w celu zbicia kregli. Projekt moze prowadzi¢ robota tylko do
przodu przy uzyciu jednej instrukcji do ustawiania predkosci jazdy i jednej instrukcji do
ustalenia odlegtosci. Projekt powinien zatrzymac robota zaraz po zetknieciu sie z kulag.

Mozesz utworzyé nowy projekt lub uzy¢ projektu Momentum, ktory utworzytes w Analizie
predkosci. Podczas testowania réznych predkosci zapisz dane w nowej tabeli na nastepne;j
stronie lub w tabeli z ¢wiczenia Analiza predkosci.

Zastanow sie, czego sie nauczytes o pedzie obiektow i przekazywaniu energii podczas
zderzen. Zaplanuj nie tylko zderzenie robota z kulg, ale takze zderzenie kuli z kreglami.

Aby ukonczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

e Otwartej przestrzeni 3m x 1m

e Tasma (do stworzenia toru do gry w kregle)

e Pitka / Kula (rozmiar i ksztatt pitki noznej)

e Papier (do zrolowania, w celu tworzenia kregli)



Projektuj, rozwijaj I iteruj swoj

projekt — bloki VEXcode V5

Podczas projektowania odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku inzynieryjnym.

e Co chcesz, aby projekt robit robotem? Wyjasnij szczegotowo.

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

e W jaki sposéb mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadanie z najwiekszg
doktadnoscig? Wyjasnij szczegotowo.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj Sciezke, ktérg chcesz zaprogramowac swojego robota, uzywajgc rysunkéw i
pseudokodu podczas pracy z blokami.

e Uzyj pseudokodu, ktory stworzytes, aby rozwing¢ swoj projekt.

o Czesto testuj swoj projekt i iteruj go, korzystajgc z tego, czego nauczyltes sie podczas
testow. Po kazdej prébie zapisz, jak daleko przejechat robot, jakg predkosé
ustawiono, jak daleko przebyta kula i ile kregli zostato przesunietych. Oto
zaktualizowana tabela do gromadzenia i analizy danych.

e Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowac swéj projekt w blokach VEXcode V5.

e Czesto testuj swoj projekt i iteruj go, korzystajgc z tego, czego nauczytes sie podczas
testow. Po kazdej prébie zapisz, jak daleko przejechat robot, jakg predkosc
ustawiono, jak daleko przebyta kula i ile kregli zostato przesunietych. Oto
zaktualizowana tabela do gromadzenia i analizy danych.




Number of Pins

Distance Driven by Speedbot Set Velocity of Speedbot Distance Traveled by the Ball Moved/Knocked Over
500mm 50%
500mm
500mm

Jesli masz problemy z rozpoczeciem pracy i pracujesz z blokami, przejrzyj jeden z
nastepujacych samouczkoéw w blokach VEXcode V5:

Ruchy uktadu napedowego

Pierwsze kroki

Pobierz i uruchom projekt
Przenoszenie i usuwanie blokow
Nazewnictwo i zapisywanie projektow
Korzystanie z przyktadéw i szablonéw




Wyzwanie Strike Challenge — bloki
VEXcode V5

Ustawienie wyzwania Strike Challenge

Wyzwanie Strike Challenge

W tym wyzwaniu zaprogramujesz swojego robota, aby przekazywat energie do kuli podczas
rywalizacji w kregle!

Zasady wyzwania:

e O O e

Robot musi rozpoczg¢ prace w strefie startowe.

Pitka musi zosta¢ umieszczona na linii startowe;j.

Robot moze dotykaé kuli tylko wtedy, gdy kula jest:

Na linii startowej

W strefie kolizji

Kazda gra skfada sie z 10 rund i podlega standardowym regutom gry w kregle.
Osoba lub druzyna z najwiekszg liczbg punktéw na koncu 10 rund wygrywa!
Baw sie dobrze!




Projektuj, rozwijaj i iteruj swoj

projekt — programowanie teksowe

Podczas projektowania projektu odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku
inzynieryjnym.

e Co chcesz, aby projekt robit robotem? Wyjasnij szczegotowo.

e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowac projekt? Wyjasnij szczegdtowo.

e W jaki sposéb mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadanie z najwiekszg
doktadnos$cig? Wyjasnij szczegdtowo.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj $ciezke, ktérg chcesz zaprogramowac w robocir, uzywajgc rysunkow i
pseudokodu podczas pracy z tekstem.

e Uzyj pseudokodu, ktéry stworzytes, aby rozwing¢ swoj projekt.

e Czesto testuj swoj projekt i iteruj go, korzystajgc z tego, czego nauczytes sie podczas
testow. Po kazdej prébie zapisz, jak daleko przejechat robot, jakg predkosé
ustawiono, jak daleko potoczyta sie kula i ile kregli zostato przesunietych. Oto
zaktualizowana tabela do gromadzenia i analizy danych.

Number of Pins

Distance Driven by Speedbot Set Velocity of Speedbot Distance Traveled by the Ball Moved/Knocked Over
500mm 50%
500mm

500mm




Strike Challenge — programowanie
tekstowe

Ustawienie wyzwania Strike Challenge

Wyzwanie Strike Challenge

W tym wyzwaniu zaprogramujesz swojego robota, aby przekazywat energie do kuli podczas
rywalizacji w kregle!

Zasady wyzwania:

e Robot musi rozpoczac¢ prace w strefie startowe.

e Pitka musi zosta¢ umieszczona na linii startowe;.

Robot moze dotyka¢ kuli tylko wtedy, gdy kula jest:

Na linii startowej

W strefie kolizji

Kazda gra skfada sie z 10 rund i podlega standardowym regutom gry w kregle.
Osoba lub druzyna z najwiekszg liczbg punktéw na korcu 10 rund wygrywa!

e Baw sie dobrze!

e O O e



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




Powtorzenie

1. Prawda czy fatsz: Przed pobraniem projektu do Speedbota wazne jest, aby
upewni¢ sie, ze Mozg jest podtagczony do komputera. Jeéli uda sie nawigzaé
potaczenie, Mozg bedzie biaty.

o Prawda

o Fatlsz
2. Prawda czy fatsz: Ped jest okreslany przez mase obiektu (,jak bardzo” sie
porusza) i jego predkosé (jak szybko sie porusza).

o Prawda

o Falsz
3. Prawda czy fatsz: ped robota wptywa na przyspieszenie i predkosé kuli po
zderzeniu. Masa kuli nie miata znaczenia.

o Prawda

o Falsz

4. Ktory z ponizszych miataby najwiekszy ped?

o Ciezki lub duzy obiekt poruszajgcy sie z matg predkoscia.
o Lekki lub maty obiekt poruszajacy sie z duzg predkoscia.
o Ciezki lub duzy obiekt poruszajacy sie z duzg predkoscia.

5. Prawda czy fatsz: przyspieszenie to tempo, w jakim predkosé obiektu rosnie.
Jesli obiekt przyspiesza, jego ped rowniez rosnie.

o Prawda

o Fatsz




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 koncu 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 koricu elementu jest
przeznaczony do przechodzenia watkéw 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 réwniez byty podparte przez
element konstrukcyjny.




Wtoz 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 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 szesciokatna.




Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

4 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

4 Post Hex Nut Retainer zapewnia pie¢ punktéw 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 szczelineg, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokatng,
umozliwiajgc tatwe dokrecenie $ruby 8-32 bez uzycia klucza lub kombinerek.

Aby skorzystac¢ z retainera:

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

e Wioz kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymac na miejscu.

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




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

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




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 pomoca 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:

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

Witz kwadratowy stupek wystajgcy z retainera do elementu konstrukcyjnego, aby
pomaoc go utrzymaé na miejscu.

+ Jesli element jest uzywany do mocowania dwoch elementdéw 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 wtozenie Sruby przez te strone.

+ Jeslijest to niezbedne, wyrownaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gtbwnego
elementu konstrukcyjnego.

+ Jesli retainer jest uzywany do tgczenia dwoch elementéw 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¢ nastepujace elementy:

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

e Wopisy 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

Wpis moze obejmowac:

e Burze mbézgdéw

e Szkice lub zdjecia prototypéw

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

e Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy Odpowiedzi na pytania przewodnie
e Uwagi dotyczgce obserwaciji i / lub przeprowadzonych testow

e Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




Odpowiedzi do STEM Lab




Zarys analizy predkosci

Zarys analizy predko$ci jest nastepujacy:

e Rozpoznaj ustawiony blok predkosci napedu.

e Sprawdz, jak znalez¢ informacje pomocy dotyczace blokéw VEX V5.

e Sprawdz, czy VEX V5 Speedbot jest gotowy do analizy.

e Rozpocznij nowy projekt VEXcode V5.

e Zmieh nazwe i zapisz projekt (Windows, MacOS, Chromebook).

e Utworz projekt Drive Velocity, ktéry porusza Speedbota z réznymi predkosciami.

e Pobierz i uruchom projekt.

e Zmieh projekt Drive Velocity, aby porusza¢ Speedbotem do tytu.

e Pobierz i uruchom projekt.

e Sprawdz, jak rozne ustawienia predkosci wptywajg na ped robota i przekazywanie
energii do pitki, zbierajgc dane w tabeli i rozpoznajgc wzorce.




Zmiany w projektach

Sg to dwie wersje projektu, ktére uczniowie majg zbudowac w sekcji Play:

drive forward + for ° inches = | 2

set drive velocity to @) % ~

drive forward v for o inches » | 2

set drive velocity to @ % »

drive forward v for o inches » ¥

drive forward v for ° inches = | 2

set drive velocity to @ % »

drive reverse v for e inches = >

Yo @

forward

) inchesv »
reverse




Aby ustawic¢ predkosc¢ autopilota, uczen bedzie musiat zmieni¢ domysing warto$¢ 50 na
wybrang przez siebie wartosé. Wszystko, co mozna edytowac¢ wewnatrz bloku, nazywane
jest parametrem. W tym laboratorium STEM uczen nie musi zmienia¢ drugiego parametru,
poniewaz wszystkie ¢wiczenia bedg wykorzystywac tylko procent (%) maksymailne;j
predko$ci.

set drnive velocity to @ % w

Wiecej informacji na temat tego lub innych blokéw uzywanych w tym projekcie mozna
znalez¢ w funkcji pomocy w blokach VEXcode 1Q.

Uczniowie mogg zapytac o strzatke na kohcu podjazdu dla blokow. Zapoznaj sie z tg strong

w bazie wiedzy VEX Robotics, aby uzyska¢ wyjasnienie ustawiania blokéw, ktére moga
czekac lub nie.




Zademonstrowanie powigzan

miedzy uktadem napedowym a
blokami napedowymi

Zademonstruj robota uczniom. Przedstaw uczniom blok napedowy. Przeczytaj opis bloku
napedu w Pomocy. Albo wyswietl bloki VEXcode V5 przed salg lekcyjng, kazda grupa
ucznidw moze podgzac za nimi do stolika. Omawiajac deskryptor i cel bloku, zapytaj uczniow,
czy potrafig zidentyfikowac¢, czym jest uktad napedowy. Omdw z uczniami, ze ukfad
napedowy sktada sie z:

e Prostokgtne podwozie (konstrukcja robota mobilnego, ktory utrzymuje kota, silniki i /
lub inny sprzet uzywany do tworzenia uktadu napedowego)

e Dwa silniki

e Cztery kota

e Przektadnie przekazujgce moc z silnikéw do wszystkich kot

Uzyj Speedbota, aby pokazac uczniom czesci uktadu napedowego podczas dyskusji.
Nastepnie delikatnie obré¢ jedno z kot, kidre jest potgczone z silnikiem. Pokaz uczniom, ze z
powodu kot zebatych, mimo ze sita jest przyktadana do jednego kota, oba kota sie poruszaja.
Powiedz uczniom, ze zamiast poruszaé¢ kotami recznie, uzyjemy bloku napedowego do
zaprogramowania obrotow silnikéw i kot.




Za kazdym razem, gdy

rozpoczynasz nowy projekt...

Te kroki sg bardzo wazne, poniewaz rozpoczynajg prawie wszystkie analizy
programowania. Na przyktad mozesz powiedziec: ,Zatrzymajmy sie tutaj na chwile.
Podsumujcie w grupie kroki, ktére wtasnie wykonalismy. Zapiszcie podsumowanie w
notatniku inzynieryjnym ”. Daj uczniom okoto 5—-10 minut na podsumowanie wszystkich
Czynnosci.

Jesli czas pozwoli, popros kazdag grupe o udostepnienie podsumowania. Przyktad tego, jak
mogtoby wygladac¢ podsumowanie:

e  Otwodrz menu plikow
e Wybierz przyktady

e Wybierz szablon

e Nazwij projekt

e Zapisz projekt




