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Dowiedz sie, jak podnosic¢ przedmioty i przenosic je za
pomocg VEX V5 Clawbot!



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




Wyglad gotowego Clawbota

Ukonczony Clawbot

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




Potrzebne elementy: czesc 1

Moze by¢ zbudowany z:

VEX V5 Classroom Starter Kit

3x-2in Shaft 3x- 300mm V5 Smart Cable

2x- 3in Shaft

1x- 800mm V5 Smart Cable

1x-3.5in Shaft

1x- 900mm V5 Smart Cable 4x - V5 Smart Motor
3x-4in Shaft
C )

n 2x- Rubber Bands

5x- Bearing Flat

0=

15x - 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

7x- 4 Post Hex Nut Retainer

&= o &

5x- 1 Post Hex Nut Retainer x-0.125 in Spacer 10x - High Strength Shaft Insert

1x- V5 Battery Cable

1x - Claw Assembly

1x- V5 Robot Brain

4

30x - 8-32 x 0.375 in Screw 1x- V5 Radio

&

4x-0.375in Spacer 4x - 0x2 Connector Pin

4x-8-32 x 0.5 in Locking Screw

o’

3x-0.5in Spacer 30x - 8-32 Nut 2x- V5 Battery Clip

2x-8-32x 1inScrew
= o

6x-8-32x 1.5 in Locking Screw 2x-0875inSpacer  21x- Rubber Shaft Collar 1x- V5 Battery



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

Potrzebne elementy: czesc 2

2x- 1x2x1x25 C-Channel

3x- 2x2x2x20 U-Channel

2x- Angle 2x2x14x20

2x- 1x2x1x15 C-Channel

2x- 4in'Wheel
1x- 12 Tooth Gear

1x - High Strength Pinion Insert

2% - 4 in Omni Whes! 1x - High Strength 12 Tocth Pinicn  1x - High Strength 84 Tooth Gear




2x-8-32 Nut

2x-8-32x 0.375in Scraw

2x- £ Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20

Instrukcja budowy




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

2x - £ Post Hex Nut Retainer

1x- 2x2x2x20 U-Channel




2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

O

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

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




2x-8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

O

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




Drugi zostanie uzyty pézniej w kroku 9.

Obecnie uzywany jest tylko jeden z dwdéch podzespotow utworzonych w tym kroku.

® 2X
2x - Rubber Shaft Collar

2x- Bearing Flat
2x-4in Shaft

T
o




1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor

Upewnij sie, ze inteligentne silniki sq ustawione we
wiasciwym kierunku (otwory na $ruby skierowane na
zewnatrz konstrukcji, a otwér watu do wewnatrz).




1x-0.5in Spacer

1x-8-32x 1.5in Screw




2x- Bearing Flat

1x - Step 6 Sub-Assembly




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 otwér watu do wewnatrz).
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1x- 0.5 in Spacer

1x-8-32x 1.5in Screw




1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in'Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




1

x-0.375 in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in'Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




1x - Rubber Shaft Collar

1x- 3 in Shaft
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1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar [ B

1x- 4 in Omni 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 Wheel

2x - High Strength Shaft Insert




4x-8-32x0.375in Screw

4x- 8-32 Nut

2x- /5 Battery Clip

Zielona ikona wskazuje, ze konstrukcje nalezy obrécic¢ (o 180 stopni).
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1x- V5 Radio

2x-8-32x0.375in Screw




4x - 0x2 Connector Pin

1x- V5 Robot Brain

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




1x- V5 Robot Battery
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kazde urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla.

Zielone elementy wskazujg, do ktérego portu w Mézgu robota nalezy podiac.

3x - 300mm V5 Smart Cable

1x- Battery Cable




2x-8-32x0.375in Screw

2x- 8-32 Nut

0=

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

1x- 1x2x1x15 C-Channel
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1x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

1x-8-32x0.375in Screw
1x- 1x2x1x15 C-Channel

1x-8-32 Nut




1x - Rubber Shaft Collar

1x- V5 Smart Motor

1x- 4 in Shaft




2x-8-32x 0.375 in Screw

1x- Bearing Flat

1x - Step 24 Assembly
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1x- Step 22 Assembly
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1x- 0875 in Spacer

1x- 8-32 Nut

2x- 1 Post Hex Nut Retainer

1x-8-32x 1.5in Screw




2x- 1x2x1x25 C-Channel ") (S b
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4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat t.

Upewnij sie, ze w tym kroku wykonate$ dwa elementy!




4x-8-32 Nut

4x-8-32x0.375in Screw

0=

4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

Ten krok dodaje czesci do dwoch elementéw stworzonych w kroku 29.
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Upewnij sie, ze dodate$ element tylko do jednego z dwdéch
podzespotéw, ktére wiasnie utworzytes.
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1x- 1 Post Hex Nut Retainer

1x-8-32 Nut




1x - High Strength 84 Tocth Gear

2x - High Strength Shaft Insert

1x-3.51n Shaft
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1x- Step 32 Assembly

2x-0.125 in Spacer

1x-8-32x 1in Screw
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1x - Rubber Shaft Collar

2x-0.125in Spacer 1x- Step 28 Assembly L




3x-0.125in Spacer

1x - High Strength 12 Tooth Pinicn

1x - Step 30 Assembly

1x - High Strength Pinion Insert
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1x- Step 23 Assembly

2x - Rubber Shaft Collar \ p
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2x- 1 Post Hex Nut Retainer
1x-8-32x 1.5in Screw

1x-0.875in Spacer
1x-8-32 Nut
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1x- Rubber Shaft Collar

1x- 12 Tooth Gear

1x- 1x Claw Assembly

1x- 2 in Shaft \

Upewnij sie, ze 12-zebowe kofo zebate jest zainstalowane po prawej
stronie kleszczy.




1x- V5 Smart Motor

[
2x-8-32x 1.5in Screw




roerceoceroeedef

bt
1x- Step 38 Assembly

C )

2x- Rubber Bands

Upewnij sie, ze port na silniku Smart Motor jest skierowany w prawg strone robota,
gdy kleszcze sg zainstalowane (po tej samej stronie co radio V5).




4x - Rubber Shaft Collar

2x- 2in Shaft




1x- 800mm V5 Smart Cable
1x- 300mm V5 Smart Cable
Sprawdz Dodatek, aby uzyskac¢ informacje na temat korzystania Hex Nut Retainers.

Wskazowki




Analiza

Po zakonczeniu budowy sprawdz, co robi. Pobaw sie swojg konstrukcja, a nastepnie
odpowiedz na te pytania w swoim notatniku technicznym.

e Jak myslisz, w jaki sposéb Clawbot moze by¢ uzyty jako narzedzie do pomiaru?

e Gdybys$ nie miat linijki do mierzenia, ktory element VEX wybratbys jako miarke?

e Gdy Clawbot jest wytgczony, delikatnie unies jego ramie, az zostanie uniesione tak
wysoko, jak to tylko mozliwe. Zatrzymaj sie, gdy poczujesz opor. Zmierz, jak wysoko
kleszcze znajdujg sie nad powierzchnig, na ktoérej znajduje sie Clawbot. Zmierz w
milimetrach. Jak myslisz, dlaczego poruszanie robotem z duzg predkosciag z
catkowicie uniesionym ramieniem jest ztym pomystem?




Co musisz wiedziec - bloki

VEXcode V5

Aby pomysinie ukonczy¢ to laboratorium STEM, musisz wiedzie¢, jak zaprogramowac robota,
aby poruszat sie do przodu, do tytu, w lewo i w prawo, zanim zaczniesz. Mozesz skorzystac z
linkdw do innych laboratoriow STEM ponizej, samouczkéw lub przyktadowych projektow w
blokach VEXcode V5, aby dowiedziec sie, jak prowadzi¢ i obracac robotem, zanim przejdziesz
dalej.

Podstawowe ruchy

e Programowanie jazdy do przodu i do tytu - bloki VEXcode V5
e Programowanie skretu w prawo iw lewo - bloki VEXcode V5

@~ File @ Tutorials

TR New

Motion

Open

Motion

vV

Open Recent
Open Examples 4'—|
Save

Save As I

About

Jesli wczesniej nie zaprogramowates swojego robota do jazdy lub skrecania, upewnij
sie, ze wykonates kazdy z ruchéw przed przejsciem dalej!




Co powinienes wiedzieC —

programowanie tekstowe

Aby pomysinie ukonczy¢ to laboratorium STEM, musisz wiedziec¢, jak zaprogramowac
robota, aby poruszat sie do przodu, do tytu, w lewo i w prawo, zanim zaczniesz. Mozesz
skorzysta¢ z ponizszych linkdw do innych laboratoriow STEM lub przyktadowych projektow w

tekscie VEXcode V5, aby dowiedzie¢ sie, jak prowadzi¢ i obracaé robotem przed
kontynuowaniem zadania.

Podstawowe ruchy

e Programowanie jazdy do przodu i do tytu - tekst VEXcode V5
e Programowanie skretu w prawo i w lewo - tekst VEXcode V5Text

File Edit Tools

New #EN
New Window ’
P inclt Open %0
b src  Open Recent 200,
Imxamples... b
Open Tutorials... it
Import... &
Export

Jesli wczesdniej nie zaprogramowates swojego robota do jazdy lub skrecania, upewnij
sie, ze wykonates te ruchy przed przejSciem dalej!




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




Programowanie oparte na
zachowaniach

Travel to
Spin motor location and
pick up object

Deliver medicine
throughout
hospital

Move forward Travel to
for 5 seconds specific location

Operate
self-driving
vehicle

Complex

Ztozone zachowania polegajg na stosowaniu wielu prostych zachowar.

Kompleksowos¢ programowania

Roboty mozna zaprojektowa¢ do wykonywania wielu zadan. Niektore z tych zadan sg bardzo
proste, na przyktad otwieranie automatycznych drzwi. Inne mogg by¢ znacznie bardziej
ztozone, jak autonomiczny samochdd poruszajgcy sie po miescie. Bez wzgledu na to, jak
ztozone jest zadanie, mozna je podzieli¢ na prostsze zadania. Zadania te nazywane sg
zachowaniami i stanowig elementy sktadowe programowania robotéw.

Zachowanie to sposoéb dziatania robota, ktory moze miec rézng ztozonos¢ w zaleznosci od
tego, jak robot jest zbudowany lub zaprogramowany. Prosty robot mobilny, taki jak VEX V5
Speedbot, ma tylko dwa silniki, podczas gdy Clawbot ma cztery silniki, w tym dwa dodatkowe
silniki dla ramienia i kleszczy. Zachowania obu robotéw bedg obejmowac obracanie tych
silnikéw, aby osiggng¢ wyznaczone cele. Majac wiecej rzeczy do zaprojektowania i
zaprogramowania, mozesz zaczg¢ od prostego zachowania i przechodzi¢ do coraz bardziej
ztozonych.

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.



e Obrd¢ 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, a nastepnie zatrzymaj sie)

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

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

Mozesz zobaczyc, jak mozesz zdekonstruowac dowolne z bardziej ztozonych zachowan na
prostsze zachowania. Stajg sie one elementami sktadowymi kazdego z nich.




Programowanie ramienia -

Bloki VEXcode V5

Clawbot V5 jest gotowy do uzycia!

Ta analiza da ci umiejetnosci, dzieki ktorym bedziesz mégt zacza¢ tworzy¢ projekty, ktore
wykorzystujg ramie Clawbota.

» Bloki VEXcode V5, ktére zostang uzyte w tej analizie:

spin ArmMotor up v for @ degrees v+ b

* Aby dowiedzie¢ sie wiecej o bloku, otwdrz Pomoc, a nastepnie wybierz blok obrot o.

Spin for

Spins a V5 Smart Motor for a given distance.

spin ClawMotor v open v for @ degrees v P

How To Use

Spin for will tell 2 Motor to travel in a given direction for a given
distance from where it is currently located.

Choose which Motor to use.

spin ClawMotor » open v for @ degrees v P

ClawMotor

ArmMotor

Choose which direction to spin. Direction names can be changed
in the Devices window.

spin  ClawMotor » open v for @ degrees v P
VN

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



Hardware/Software Required:

Amount

Hardware/Software

1

VEX V5 Classroom Starter Kit (with up-to-date firmware)

VEXcode V5 Blocks (latest version, Windows, macOS,
Chromebook)

Engineering Notebook

Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro) example project

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 correct template project. The Clawbot (Drivetrain 2-

motor, No Gyro) template example project contains the Clawbot's motors configuration. If the

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

@ s File ! Tutorials

Event:

O

New
Open

Open Recent >

S

Open Examples

Control Save

A
Complete the following steps:

¢ Open the File menu.

¢ Select Open Examples.
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Clawbot (Drivetrain 2-
motor, No Gyro)

o Wybierz i otworz przyktadowy projekt Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro).

o Poniewaz bedziemy programowac¢ go do sterowania ramieniem, zmien nazwe
swojego projektu na ArmControl.

e Zapisz swoj projekt.

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

@ ArmControl

SLOT

3. Porusz ramieniem do gory

Zaczniemy teraz od zaprogramowania podnoszenia ramienia!

spin ArmMotor up v for @ degrees v+ p

e Dodaj blok obrét o ponizej bloku po uruchomieniu w obszarze programowania.

@~ File -@-Tutorials

o Obejrzyj samouczek Moving the Arm.




¢ Kiiknij ikone Slot. Mozesz pobrac swoj projekt do jednego z dostepnych slotow
w Mozgu. Kliknij Slot 1.

- ~ % P B 2

CONTROLLER BRAIN 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.

- ~ &% B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

¢ Kiiknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobrac¢ projekt Drive do Mézgu.



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

Devices Settings

1:Arm Contro...

Programs

e Sprawdz, czy projekt ArmControl zostat pobrany do Mézgu w wybranym przez Ciebie
Slocie.

e Uruchom projekt na Clawbocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom. Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu Claw Arm!

4. Sprébuj: zaprogramuj ramie w doét

Teraz, gdy zaprogramowates ruch ramienia w gore, mozesz teraz zaprogramowac ramie,
aby opuscic¢ lub przesunac je w doét.

Clawbot V5 z opuszczonym ramieniem



Dodaj blok czekaj i obrot o do projektu ArmControl, tak aby ramie uniosto sie o 90
stopni, odczekato 3 sekundy, a nastepnie wrdocito na dot.

Podpowiedz: Bedziesz musiat zmieni¢ kierunek w bloku obrot o. Aby uzyskacé
wiecej informacji na temat bloku czekaj, zobacz funkcje pomocy blokéw VEXcode
V5.

Sprawdz, czy poprawiony projekt przesuwa ramie w gére o 90 stopni, odczekuje
trzy sekundy, a nastepnie przesuwa ramie w doét o 90 stopni, pobierajgc i
uruchamiajgc projekt ArmControl.

Zauwaz, ze ramie utrzymuje swojg pozycje, gdy blok czekaj jest uruchomiony.
Silnik pobiera energie z akumulatora, aby utrzymac ramie wbrew sile grawitacji.
Dzieje sie tak, poniewaz domyslnym ustawieniem zatrzymania silnika jest
wstrzymaj. Istniejg dwa inne ustawienia zatrzymywania - przerwa i brzeg. Dowiesz
sie o0 nich podczas innych zajec.




5. Ukoncz wyzwanie kontrolera ruchu lotnhiczego

110
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Clawbot V5 podnosi i opuszcza ramie

W wyzwaniu kontrolera ruchu lotniczego, Clawbot musi porusza¢ ramieniem w goére i w doét o
90 stopni, odczekac¢ 3 sekundy, dwukrotnie porusza¢ ramieniem w goére i w dét o 45 stopni,

odczekaé 5 sekund, a nastepnie porusza¢ ramieniem w gore i w dot trzy razy pod katem 90
stopni.

Oto lista zachowan Clawbota:

Przesun ramie w gore, a nastepnie w dét o 90 stopni.



Poczekaj 3 sekundy.

Przesun ramie w gore, a nastepnie w dét o 45 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w dét o 45 stopni.
Poczekaj 5 sekund.

Przesun ramie w gore, a nastepnie w doét o 90 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w doét o 90 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w dot o 90 stopni.




Zakres ruchow

Otwarte kleszcze

Zakres ruchow

Roboty czesto skfadajg sie z kilku podsystemdéw mechanicznych, takich jak ramiona,
kleszcze i uktady napedowe. Te mechaniczne podsystemy tworzg rézne rodzaje ruchu, ktére
pozwalajg robotowi wykonywac rézne zadania. Kazdy podsystem ma swoj wiasny zakres
ruchu, ktory jest opisywany terminami méwigcymi, jak daleko moze sie obracac lub
przesuwac, zanim osiggnie jakgs granice.

Podsystemy, takie jak uktad napedowy, majg zwykle petny zakres ruchu, poniewaz silniki,
przekfadnie i kota mogg swobodnie obracac sie w sposob ciggty bez przekraczania
jakichkolwiek ograniczen. Jest to wazne, poniewaz robot moze potrzebowac pokonywac
znaczne odlegtosci, aby wykona¢ zadanie.

Podsystemy, takie jak kleszcze lub ramiona, majg zwykle ograniczony zakres ruchu, co
zapobiega ich ciggtemu obracaniu. Kleszcze mogg otwiera¢ lub zamykac sie tylko na tyle, na
ile pozwala im ich mechaniczne ograniczenie. Podobnie, zakres ruchu ramienia jest czesto
ograniczony przez podtoze lub korpus samego robota. Podczas pracy z podsystemami o
ograniczonym zakresie ruchu bardzo wazne jest, aby pozosta¢ w tym zakresie, niezaleznie



od tego, czy zdalnie sterujesz robota lub programujesz go, aby poruszat sie
autonomicznie. Dalsze dostarczanie mocy do silnikéw po osiggnieciu przez podsystem
limitu spowoduje niepotrzebne obcigzenie silnika i wszystkich podtgczonych
komponentdw.




Programowanie kleszczy — bloki

VEXcode V5

V5 Clawbot jest gotowy do chwytania!

Ta analiza pozwoli ci zaczg¢ tworzy¢ projekty, w ktorych kleszcze stuzg do chwytania
obiektow.

» W tej analizie uzyjemy blokow:

spin ClawMotor « open v for @ degrees v+ »

» Aby dowiedziec sie wiecej o bloku, otwdérz Pomoc, a nastepnie wybierz blok obrot o.

Q>

Help

Spin for

Spins a VEX IQ Smart Motor for a given distance.

spin ClawMotor v open v for@ degrees v P

How To Use

Spin for will tell a Motor to travel in a given direction for a given
distance from where it is currently located.

Choose which Motor to use.

spin ClawMotor v open v for@ degrees v P

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

Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Sprzet / oprogramowanie

1 VEX V5 Classroom Starter Kit (z aktualnym oprogramowaniem)



https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591972-How-to-Check-the-V5-Robot-Brain-Status-USB-Cable-VEXcode-V5-Blocks

Amount Hardware/Software

1 VEXcode V5 Blocks (latest version, Windows,
macOS,Chromebook)

1 Engineering Notebook

1 Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro) template example
project

1 Aluminum can

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?

Is the Brain turned on?

Is the battery charged?

2. Start a New Project

Before you begin your project, select the correct template project. The Clawbot (Drivetrain 2-
motor, No Gyro) template example project contains the Clawbot's motor configuration. If the
template is not used, your robot will not run the project correctly.

@ ¥  File ! Tutorials

sLoT

i : New
— Code
Open
. Looks P

Open Recent >

Open Examples

Control Save
A — ]

Complete the following steps:

¢ Open the File menu.

e Select Open Examples.




o=9
X

Clawbot (Drivetrain 2-
motor, No Gyro)

*  Wybierz i otworz przyktadowy projekt Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro).

*  Poniewaz bedziemy programowac do sterowanie kleszczami, zmien nazwe swojego
projektu na ClawControl.

*  Zapisz swoj projekt.

*  Sprawdz, czy nazwa projektu ClawControl znajduje sie teraz w oknie na srodku
paska narzedzi.

@ ClawControl

SLOT

3. Programowanie robota do otwierania kleszczy

Zaczniemy teraz od zaprogramowania otwierania kleszczy!

set ArmMotor *+ timeout to o seconds

spin ClawMotor open v for @ degrees v b

*  Dodaj ustawiony limit czasu silnika i obrét o do bloku po uruchomieniu i ustaw ich
parametry, jak pokazano powyzej.

»  Zauwaz, ze ustawiony blok limitu czasu silnika pojawia sie jako pierwszy na stosie.
Ustawia, jak dtugo silnik kleszczy moze pracowac i zatrzymuje go po tym czasie.



o Limitu czasu silnika w tym projekcie jest ustawiona na 2 sekundy. Wiec
nawet jesli silnik nie poruszy sie o petne 60 stopni, projekt zatrzymuje silnik
po uptywie 2 sekund.

@~ File -@ Tutorials

e Obejrzyj samouczek otwierania kleszczy w blokach VEXcode V5.

¢ Kiliknij ikone Slot. Mozesz pobraé¢ swoj projekt do jednego z dostepnych slotow w
Mézgu. Kliknij Slot 1.

- - % P B 2

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

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

- - » B ©

CONTROLLER BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE

e Kiliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobra¢ projekt Drive do Mo6zgu.
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Devices Settings

1:Claw Contr... Programs

e Sprawdz, czy projekt ClawControl zostat pobrany do Mézgu w wybranym przez
Ciebie gniezdzie.

e Uruchom projekt na Clawbocie, upewniajgc sie, ze projekt jest wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom. Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu poruszania
kleszczami!

4. Sproébuj: zamknij kleszcze V5

Teraz, gdy zaprogramowate$ kleszcze do otwierania, teraz zaprogramujesz je, aby sie
zamknety.

Zamkniete kleszcze



Teraz, gdy mozesz otworzy¢ kleszcze, zechcesz je moze rowniez zamkngc.

e Wréc¢ do swojego projektu ClawControl i dodaj blok obrét o, aby silnik kleszczy obrocit
sie 0 30 stopni. Kleszcze powinny zamkng¢ sie w potowie, poniewaz obrocg sie o 60
stopni.

e Sprawdz, czy poprawiony projekt ma otwarte kleszcze o 60 stopni, a nastepnie
zamykajg sie o 30 stopni, pobierajgc i uruchamiajgc projekt ClawControl.

5. Sprébuj: programowanie wielu ruchéw

Otwarte kleszcze

Nie wszystko, co podniesiesz kleszczami, bedzie tego samego rozmiaru. Sprébuj otworzy¢
kleszcze w réznych pozycjach | w roznych zakresach ruchu.

Obraé silnik, aby:

Otworzyt sie o 70 stopni

Zamkng sie o 20 stopni

Otworzyt sie o 10 stopni

Zamknij o 30 stopni

Zamknij o 25 stopni

Pamietaj, aby uzy¢ bloku ustaw limitu czasu silnika, aby ustawi¢ limit czasu
wynoszgcy 2 sekundy.

e Jedli silnik kleszczy uruchamia sie przy 0 stopniach, o ile stopni jest otwarty na
koniec projektu?

® O O O O O




6. Ukonczenie wyzwania Mocnego chwytu

Kleszcze trzymajgce aluminiowa puszke

Wyzwanie Mocnego chwytu

Zaprogramuj Clawbota, aby bezpiecznie zamykat kleszcze na pustej aluminiowej
puszce o pojemnosci 12 uncji bez zgniatania jej bokdéw.

Niech Clawbot trzyma puszke, gdy podnosi i opuszcza ramie o 45 stopni.
Clawbot powinien nastepnie pusci¢ puszke i wycofac sie.

Rozpocznij wyzwanie z otwartymi kleszczami i pustg puszkg w srodku..




Programowanie ramienia —

programowanie tekstowe

Clawbot V5 jest gotowy do uzycia!

Ta analiza da ci umiejetnosci, dzieki ktorym bedziesz mogt zaczg¢ tworzy¢ projekty, ktore
wykorzystujg ramie Clawbota.

e Instrukcje tekstowe, ktére bedg uzywane w tej analizie:
o ArmMotor.spinFor (90, stopni);
o ArmMotor.setPosition (0, stopni);
o czekaj (2, sekundy);
e Aby uzyskac dostep do dodatkowych informacii, kliknij prawym przyciskiem myszy
nazwe polecenia w obszarze roboczym, aby pobra¢ pomoc dotyczgca tego polecenia.
File Edit Tools V] Drive | & s NON -
< ¢ main.cpp @ Help
4 include 22 sing namespace vex; £ CommandHelp = Command Reference
G+ robot-config.h 23 s
St 24 nt main() { =
2 25 // Initializing Robot Configuration. D . R .
4 src 26 vexcodeInit(); Drivetrain.driveFor();
% ma) 27
© maln.cpn ; " 28 Drivetrain.driveFor = Moves the Drivetrain for a given distance. All
G+ robot-config.cpp = F‘ﬁ;‘:m_l drivetrain motors are run forwards or backwards
30 at the speed that was set using
Go to Definition %F12 Drivetrain.setDriveVelocity. After
the drivetrain has moved the requested distance
Peek Definition XF12 the motors are stopped.
Find All References aF12 Drivetrain.driveFor(dir, distance, distancel
Go to Symbol... t¥o
How To Use
Rename Symbol F2
Change All Occurrences  3F2 Set how far the Drivetrain will move by entering
a direction (forward or reverse) with a value
Format Document OXF and specifying the unit of measurement
v Output (1) Problem (inches or mm).
1 [infol: Project Pa cut

5 The Drivetrain.driveFor () ; accepts
e Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzynieryjny i gotowe oprogramowanie
do programowania.

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

llos¢ Sprzet / oprogramowanie

1 VEX V5 Classroom Starter Kit

1 Oprogramowanie do programowania



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

Amount Hardware/Software

1 Notes inzyniera

1 Szablon (Drivetrain 2-motor, No Gyro)

1. Przygotowanie do analizy

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

e Czy silniki sg podtgczone do odpowiednich portéw?

e Czy kable sg odpowiednio wtozone do wszystkich silnikow?
e Czy Mdzg jest wigczony?

e Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpocznij nowy projekt

Przed rozpoczeciem projektu wybierz prawidtowy szablon. Przyktadowy projekt Clawbot
Template (Drivetrain 2-motor, No Gyro) zawiera konfiguracje silnikow Clawbota. Jesli
szablon nie jest uzywany, twoj robot nie bedzie poprawnie uruchamiat projektu.

File Edit Tools

New #N
New Window

P incl Open 80 |

b src  Open Recent G .
Open Examples... br:
Open Tutorials... ted
Import... rip
Export

Wykonaj nastepujace kroki:
e Otwodrz menu Plik.

e Wybierz Otwérz przyktady.
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Examples

Templates
Clawbot Template (Drivetrain 2- Blank Pre-Configured V5 Clawbot 2-motor Drivetrain
motor) Project
Clawbot Template (Drivetrain 4- Blank Pre-Configured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain
motor) Project
Clawbot Templte (Drivetrain 2-motor,
No Gyro)
Clawbot Template (4-motor Blank Pre-Configured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain
Drivetrain, No Gyro) Project
Clawbot Template (Motors) Blank Pre-Configured V5 Clawbot Project

Clawbot Competition Template Competition template with a Clawbot configured ‘

Cancel Next

Wybierz i otwdrz przyktadowy projekt Clawbot Template (Drivetrain 2-motor,
No Gyro).

Poniewaz bedziemy programowac do sterowaniem ramieniem, zmien nazwe
swojego projektu na ArmControl.

Zapisz swoj projekt.

Sprawdz, czy nazwa projektu ArmControl znajduje sie teraz w oknie na
Srodku paska narzedzi.

. ArmControl

3. Porusz ramieniem w goére

Teraz zaczniemy od zaprogramowania ramienia do podnoszenia sig!

28
29
38
31
32
33
34
35
36

int main() {
// Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
vexcodeInit();

ArmMotor.setPosition(8, degrees);

e Napisz ArmMotor.setPosition (); jak pokazano powyzej w obszarze programowania, aby
ustawi¢ pozycje poczgtkowg ramienia.




28 int main() {

29 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
30 vexcodeInit();

31

32

33 ArmMotor.setPosition(@, degrees);

34 ArmMotor.spinFor(forward, 98, degrees);

35

36

» Dodaj ArmMotor.spinFor (); jak pokazano powyzej, aby podnies¢ ramie.

(] ArmControl

ted:

* Kiliknij ikone Slot. Mozesz pobra¢ swdj projekt do jednego z dostepnych slotéw w Mdzgu.
Kliknij Slot 1.

* Podtgcz robota do komputera lub tabletu. Ikona Mdzgu na pasku narzedzi zmienia kolor
na zielony po pomyslnym nawigzaniu potgczenia..

(-
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» Kiliknij przycisk Pobierz na pasku narzedzi, aby pobrac¢ projekt Drive do Mozgu.

Devices Settings

1:ArmControl Programs

» Sprawdz, czy projekt ArmControl zostat pobrany do M6zgu w wybranym przez Ciebie
slocie.



e Uruchom projekt na Clawbocie, upewniajgc sie, ze jest on wybrany, a nastepnie nacisnij
przycisk Uruchom. Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu Claw Arm!

4. Sprébuj: zaprogramuj ramie w doét

Teraz, gdy zaprogramowate$ ruch ramienia w gére, mozesz zaprogramowac je, aby opuscic
lub przesung¢ je w dot.

Clawbot V5 z opuszczonym ramieniem

e Dodaj instrukcje ArmMotor.spinFor (); do projektu ArmControl, aby ramie
podniosto sie do 90 stopni, odczekato 2 sekundy, a nastepnie wrécito na doét.

o Wskazéwka: bedziesz musiat zmieni¢ kierunek w instrukc;ji.
Zwro¢ uwage, ze ramie utrzymuje swojg pozycje podczas wykonywania polecenia
czekaj. Silnik pobiera energie z akumulatora, aby utrzymac ramie wbrew sile
grawitacji. Dzieje sie tak, poniewaz domysinym ustawieniem zatrzymania silnika
jest wstrzymaj. Istniejg dwa inne ustawienia zatrzymywania — przerwa i brzeg.
Dowiesz sie o nich w innym laboratorium.




5. Ukoncz wyzwanie kontrolera ruchu lotnhiczego

n\’<.lllllllllltlll

Clawbot V5 podnosi i opuszcza ramie

W wyzwaniu kontrolera ruchu lotniczego Clawbot musi raz podnie$¢ i opusci¢ ramie o 90

stopni, odczeka¢ 3 sekundy, podnies¢ i opusci¢ ramie dwa razy o 45 stopni, odczekac 5
sekund, a nastepnie podnies¢ i opusci¢ ramie trzy razy o 90 stopni.

Oto lista zachowan Clawbota:

e Przesun ramie w gore, a nastepnie w doét o 90 stopni.
e Poczekaj 3 sekundy.



Przesun ramie w gore, a nastepnie w doét o 45 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w dét o 45 stopni.
Poczekaj 5 sekund.

Przesun ramie w gore, a nastepnie w dot o 90 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w dét o 90 stopni.
Przesun ramie w gore, a nastepnie w dot o 90 stopni.




Programowanie kleszczy —

programowanie tekstowe

V5 Clawbot jest gotowy do chwytania!

Ta analiza pozwoli ci zaczg¢ tworzyéprojekty, w kitdrych kleszcze Clawbota V5 stuzg do
chwytania obiektow.

e Instrukcje tekstowe VEXcode V5, ktére zostang wykorzystane w tej analizie:
o ClawMotor.setPosition (0, stopni);

o ClawMotor.spinFor (90, stopni);

o ClawMotor.setTimeout (2 sekundy);

*  Aby uzyskac dostep do dodatkowych informaciji, kliknij prawym przyciskiem myszy
nazwe polecenia w obszarze roboczym, aby wyswietlic pomoc dotyczgcg tego polecenia.

File Edit Tools [ Drive | & S eNoN |
< € main.cpp M Help
4 include 22 sing namespace vex; £ Command Help | Command Reference
€+ robot-config.h 23 T
3 h 24 nt main() { E et
Mex: 25 // Initializing Robot Configuration. D " " .
4 src 26 vexcodeInit(); Drivetrain.driveFor();
G main.c| M 27 3 : 4 <
PR ) 28 Drivetrain.driveFor - Moves the Drivetrain for a given distance. All
€+ robot-config.cpp 29 o and el l drivetrain motors are run forwards or backwards
30 at the speed that was set using
Go to Definition BF12 Drivetrain.setDriveVelocity. After
the drivetrain has moved the requested distance
Peek Definition XFi12 the motors are stopped.
Find All References aF2 Drivetrain.driveFor(dir, distance, distancel
Go to Symbol... {t¥o
How To Use
Rename Symbol F2
Change All Occurrences  3F2 Set how far the Drivetrain will move by entering
a direction (forward or reverse) with a value
Format Document OXF and specifying the unit of measurement
v Output (1) Problem (inches or mm).

1. binfol: Project Pq Cut The Drivetrain.driveFor () ; accepts

* Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzyniera i gotowe oprogramowanie do
programowania.

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

llos¢ Sprzet / oprogramowanie

1 VEX V5 Classroom Starter Kit (with up-to-date firmware)

1 Oprogramowanie do programowania



https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591972-How-to-Check-the-V5-Robot-Brain-Status-USB-Cable-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591972-How-to-Check-the-V5-Robot-Brain-Status-USB-Cable-VEXcode-V5-Blocks

llosé Sprzet /| oprogramowanie

1 Notes inzyniera

1 Szablon Drivetrain 2-motor, No Gyro)
1 Puszka aluminiowa

1. Przygotowanie do analizy

Czy przed rozpoczeciem ¢wiczenia masz gotowy kazdy z tych elementow? Sprawdz kazda z
nastepujgcych kwestii:

e Czy silniki sg podtgczone do odpowiednich portéw?

e Czy kable sg odpowiednio wtozone do wszystkich silnikow?
e Czy MOzg jest wigczony?

e Czy bateria jest natadowana?

2. Rozpocznij program
Przed rozpoczeciem projektu wybierz prawidtowy szablon. Przyktadowy projekt Clawbot Template

(Drivetrain 2-motor, No Gyro) zawiera konfiguracje silnika Clawbota. Jesli szablon nie jest uzywany,
twoj robot nie bedzie poprawnie uruchamiat projektu.

File Edit Tools

New #EN
New Window
b inclt Open %0
b src Open Recent D .
| OEen Examgles... |,r;
Open Tutorials... ted
Import... rip

Export

Wykonaj nastepujgce kroki:

e Otwodrz menu Plik.
e Wybierz Otwérz przyktady.



https://www.vexrobotics.com/276-3023.html
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Examples

Templates
Clawbot Template (Drivetrain 2- Blank Pre-Configured V5 Clawbot 2-motor Drivetrain
motor) Project
Clawbot Template (Drivetrain 4- Blank Pre-Configured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain
motor) Project
Clawbot Templte (Drivetrain 2-motor,
No Gyro)
Clawbot Template (4-motor Blank Pre-Configured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain
Drivetrain, No Gyro) Project
Clawbot Template (Motors) Blank Pre-Configured V5 Clawbot Project
Clawbot Competition Template Competition template with a Clawbot configured

Cancel Next

e Wybierz i otworz przyktadowy projekt Clawbot Template (Drivetrain 2-motor, No
Gyro).

e Poniewaz bedziemy programowac do sterowanie kleszczami, zmieh nazwe swojego
projektu na ClawControl.

e Zapisz swoj projekt.

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

[V ClawControl

3. Programowanie kleszczy do otwierania

Zaczniemy teraz od zaprogramowania otwierania kleszczy!

int main() {
// Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
vexcodeInit();

ClawMotor.setPosition(@, degrees);

* Napisz instrukcje ClawMotor.setPaosition (); ktérg pokazano powyzej w obszarze
programowania, aby ustawi¢ pozycje poczatkowg dla kleszczy.

int main() {
// Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
vexcodeInit();

ClawMotor.setPosition(@, degrees);
ClawMotor.setTimeout(2, seconds);

P ® 6 ®Non s W

* Dodaj instrukcje ClawMotor.setTimeout(); jak pokazano powyzej.




o Zauwaz, ze ta instrukcja pojawia sie przed ClawMotor.spinFor (); . Jej celem jest
ustawienie czasu pracy silnika kleszczy i zatrzymanie go po tym czasie. Wiec nawet
jesli silnik nie poruszy sie o petne 60 stopni, projekt zatrzymuje silnik po uptywie
dwdch sekund.

3 int main() {

4 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
'S vexcodeInit();

16

7

8 ClawMotor.setPosition(®, degrees);

9 ClawMotor.setTimeout(2, seconds);

10 ClawMotor.spinFor(reverse, 68, degrees);

i1

e Napisz instrukcje ClawMotor.spinFor ();jak pokazano powyzej, aby otworzy¢ kleszcze o 60
stopni.

(] ClawControl

G
ted: TR

e Woybierz slot, do ktérego projekt zostanie pobrany, klikajgc ikone w ramce 1, aby otworzy¢
wszystkie dostepne miejsca na projekty i wybierz zgdany slot.

& >»m oM@

e Podigcz robota do komputera lub tabletu. Ikona Brain na pasku narzedzi zmienia kolor na
zielony po pomys$inym nawigzaniu potgczenia.

=RIEYILE BEngoN -

¢ Kiiknij ikone Pobierz obok ikony Informacje o urzgdzeniu, aby pobrac¢ projekt do V5
Robot Brain.
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Devices Settings

1:ClawContro... Programs

e Sprawdz, czy projekt ClawControl zostat pobrany do Mézgu w wybranym przez
Ciebie slocie.

e Uruchom projekt na Clawbocie, upewniajgc sie, ze jest on wybrany, a nastepnie
nacisnij przycisk Uruchom. Gratulujemy stworzenia pierwszego projektu
przenoszenia kleszczy!

4. Sproébuj: zamknij kleszczeV5

Teraz, gdy zaprogramowate$ pkleszcze do otwierania, teraz zaprogramujesz go, aby sie
zamknat.

Zamkniete kleszcze



Teraz, gdy mozesz otworzy¢ kleszcze, zechcesz je réwniez zamknac.

e Wrd¢ do swojego projektu ClawControl i dodaj instrukcje ClawMotor.spinFor();, aby
silnik kleszczy zamknat sie o 30 stopni. Kleszcze [pwinny zamkng¢ sie w potowie,
poniewaz pierwotnie otwieraty sie o 60 stopni.

e Sprawdz, czy poprawiony projekt otwiera kleszcze o 60 stopni, a nastepnie zamyka je o
30 stopni, pobierajgc i uruchamiajgc projekt ClawControl.

5. Sprébuj: sekwencjonowanie wielu ruchéw

i <

Otwarte kleszcze

Nie wszystko, co podniesiesz kleszczami, bedzie tego samego rozmiaru. Sprébuj otworzy¢
kleszcze w rézne sposoby.

e Obrd¢ silnik, w tej kolenosci:

Otwérz o 70 stopni

Zamknij o 20 stopni

Otwoérz o 10 stopni

Zamknij o 30 stopni

Zamknij o 25 stopni

Jesli silnik kleszczy uruchamia sie przy 0 stopniach, o ile stopni otworzyt sie na koniec
projektu?

e Rozpocznij z zamknietymi kleszczami.

® O O O O O




6. Ukonczenie wyzwania

Kleszcze trzymajgce aluminiowg puszke

Wyzwanie:

e Zaprogramuj Clawbota, aby bezpiecznie zamykat kleszcze na pustej aluminiowej
puszce o pojemnosci 12 uncji bez zgniatania jej bokdéw.

e Niech Clawbot trzyma puszke, gdy podnosi i opuszcza ramie o 45 stopni.

e Clawbot powinien nastepnie pusci¢ puszke i wycofa¢ sie.

e Rozpocznij wyzwanie z otwartym kleszczami i pustg puszka.




Rozwiaz inne problemy XXI wieku,
stosujac podstawowe umiejetnosci
i koncepcije, ktérych sie nauczytes.




Roboty magazynowe

L

b b

Roboty pracujgce w magazynie

Spetnianie potrzeb konsumentow

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

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

o Lepsza doktadnos¢ w doborze wiasciwych produktow

o Bardziej wydajne (predkosc)

e Zmniejszenie kosztow medidw, takich jak klimatyzacja

e Mniej kradziezy w miejscu pracy

e Zmniejszenie kosztow pracy (potrzeba mniej pracownikéw)



Precyzja robotow

Robot biorgcy udziat w operacji

Roboty przychodzg na ratunek

Pierwszy robot przemystowy zostat zaprojektowany przez George'a Devola w 1954 roku. Ten
robot byt w stanie przenosi¢ materiaty miedzy punktami oddalonymi o okoto dwanascie stop.
Od tamtego czasu wiele sie zmienito. Nasze spoteczenstwo nieustannie ulepsza projekty,
aby sprostac¢ naszym ciggle zmieniajgcym sie potrzebom. Jednym ze sposobow, w jaki
programisci zmieniajg roboty, jest uczynienie ich bardziej precyzyjnymi i doktadnymi w
swoich ruchach. Roboty te mogg by¢ uzywane w wielu miejscach, w tym w magazynach,
strefach wojskowych i szpitalach.

Poniewaz roboty stajg sie bardziej elastyczne i zwinne, sg w stanie obstugiwaé bardziej
ztozone zadania w srodowisku magazynowym. Zamiast po prostu przenosi¢ paczki z miejsca
na miejsce, roboty sg w stanie przesiewac asortyment paczek; wybiera¢ i przenosic te
przedmioty do wyznaczonych miejsc bez ich uszkadzania.




Roboty sg rowniez uzywane w strefach wojskowych, aby zapewni¢ zotnierzom
bezpieczenstwo poprzez wykrywanie i oczyszczanie obszaréw, do ktorych bedg wechodzi¢
zotnierze. Roboty sg rowniez wykorzystywane do takich zadan, jak utylizacja bomb, czy
utrzymywanie zotnierzy w bezpiecznej odlegtosci podczas rozpraszania aktywnych zagrozen.

Ludzie réwniez odnoszg korzysci z precyzji robotéw na sali operacyjnej. Chirurgia jest
minimalnie inwazyjna, gdy chirurdzy uzywajg robotéw do pomocy w operacji. Ramiona robota
sg bardzo zwinne i precyzyjne, dzieki czemu chirurdzy mogg operowac w ciasnych
przestrzeniach ciata, bez wykonywania duzych cie¢. Zmniejsza to ryzyko infekcji i przyspiesza
czas powrotu do zdrowia.




Planowanie roznych obiektow |
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Weczesniejsze elementy gry VEX Robotics Competition

Elementy gry VEX

Jednym z trudniejszych aspektéw gry VEX Robotics Competition jest to, ze w kazdym
sezonie wprowadzany jest nowy projekt gry. Dzieki temu uczniowie mogg korzystac z
wczesniejszych doswiadczen w grze, aby rozwijaé nowe obiekty i cele gry, jednoczesnie
zapewniajgc rowne szanse zarowno doswiadczonym, jak i nowym zespotom.

Kazdego roku uczniowie napotkajg nowe elementy gry, ktérymi ich zespoty bedg musiaty
manewrowac i manipulowac, przesuwajgc, rzucajgc lub je odwracajgc. Elementy te majg
rézne ksztatty i rozmiary. Dlatego bardzo wazne jest, aby zespoty zaprojektowaty najbardziej
odpowiedni manipulator dla swojego robota, aby odnies¢ sukces w bgrze. W bazie wiedzy
VEX Robotics znajduje sie artykut o tym, jak zdecydowac¢ sie na manipulator. Kliknij tytut
artykutu, aby przejrze¢ rozne typy manipulatoréw i dowiedziec sie, jak wybraé najlepszy dla
swojego robota.




Czy istnieje skuteczniejszy
sposob, aby dojsé do tego
samego wniosku? Zastandéw sie
nad tym czego sie nauczyles i
sprobuj to ulepszyé.
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Przygotowana plansza do wyzwania Package Dash

Przygotowanie do wyzwania

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




Aby pomysinie ukonczy¢ to wyzwanie, musisz stworzy¢ projekt, ktéry prowadzi robota w
okreslone miejsce (rézowe kwadraty) w magazynie, podnosi paczke (aluminiowg puszke) i
zrzuca jg na rampe zatadunkows.

Zapytaj swojego nauczyciela, czy Ty lub Twoja grupa powinniscie zmieni¢ ustawienia
wyzwania. Zapytaj rowniez nauczyciela, ktéry rézowy obszar bedzie zawierat paczke lub czy
paczka zostanie umieszczona na lewym rézowym kwadracie, jak pokazano na powyzszym
uktadzie.

Aby ukonczy¢ wyzwanie, bedziesz potrzebowac:

e Otwartg przestrzen o wymiarach 12 x 12 stép lub 3,66 x 3,66 m

e Opcjonalnie: zestawy VRC Field Perimeter i Tile.

e Rolka tasmy

e Podreczniki — ksigzki (co najmniej 9)

o Kazdy stos trzech ksigzek (podrecznikéw) powinien mie¢ wysokos¢ od 7 do 11 cali
lub od 200 do 300 mm.

e 3 aluminiowe puszki

e Linijka lub miernik stuzy do pomiaru odlegtoSci

e Stoper




Projektuj, rozwijaj i iteruj swoj

projekt — bloki VEXcode V5

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 sposdb mozna zaprogramowac robota, aby wydajniej wykonywat zadanie?
Wyjasnij jak..

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj Sciezke, ktérg chcesz zaprogramowac swojego robota, uzywajgc rysunkéw i
pseudokodu.

e Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowac swoj projekt za pomocg blokow.

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

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, przejrzyj przyktadowe projekty w blokach VEXcode V5:
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Wyzwanie Package Dash — Bloki
VEXcode V5
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Wyzwanie Package Dash (bez skalowania)

Wyzwanie Package Dash

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



Zasady:

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

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

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

e Czas zatrzymuje sie, gdy tylko paczka zostanie upuszczona na rampe.

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

e Dobrej zabawy!




Projektuj, rozwijaj I iteruj swoj

projekt — programowanie

Podczas projektowania 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 sposdb mozna zaprogramowac robota, aby wydajniej wykonywat zadanie?
Wyjasnij jak.
Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:

e Zaplanuj Sciezke, ktérg chcesz zaprogramowac swojego robota, uzywajgc rysunkéw i
pseudokodu.

e Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowac swoj projekt za pomocg tekstu.

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

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, przejrzyj przyktadowe projekty VEXcode V5:
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Wyzwanie Package Dash —
programowanie tekstowe
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Wyzwanie Package Dash (bez skalowania)

Wyzwanie Package Dash

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




Zasady:

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

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

e Czas rozpoczyna sie, gdy tylko robot sie poruszy.

e Czas zatrzymuje sie, gdy tylko paczka zostanie upuszczona na rampe.

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

e Dobrej zabawy!




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




Powtorzenie — bloki VEXcode

1. Inzynierowie czesto projektuja specjalistyczne kleszcze robotéow zwane
_________ , aby umotzliwi¢ robotom interakcje z szeroka gama obiektow, ktore
moga byé niebezpieczne lub nieodpowiednie dla ludzi.

o deflektory koncowe
o efektory koncowe
o kodery

o reflektory koncowe

2. Gdy silnik jest ustawiony na zatrzymanie, bedzie pobierat energie, aby
zatrzymaé lub ,,utrzyma¢” swoja pozycje

o przez 5 minut

o na 1 obrét

o podczas gdy nastepne dwa polecenia sg wykonywane

o przez pozostatg czes¢ projektu lub do czasu zaprogramowania ponownego ruchu

3. Zaleta uzywania robotow magazynowych zamiast ludzi jest:

Lepsza doktadnos¢ w doborze wtasciwych przedmiotow.
Bardziej wydajne (predkos$¢).

Obie odpowiedzi sg prawidiowe.

Zadna z odpowiedzi nie jest poprawna.

o O O O

4. Prawda czy fatsz: kleszcze ma ograniczony zakres ruchu, wiec ustawienie
limitu czasu dla silnika jest dobra praktyka.

o Prawda
o Falsz

5. Ktora z tych linii pseudokodu dla projektu Clawbot sprawi, ze programowanie
bedzie najtatwiejsze?

o Znajdz i podnies kostke.

o Znajdz kostke i zanies jg do obszaru punktacji.

o Jedz do przodu, opusc ramie i otwdrz pazur, aby przygotowac robota do
podniesienia kostki.

o Przejedz przez pole do szeécianu i uzyj pazura, aby go podnies¢ i przyniesé
do obszaru punktacji.



6. W tym projekcie jest jeden btad. Co nim jest?

: Cube Chalienge:
) pe— Move the game cube in front of the
Set Claw Motor with safe timeouts. Clawbot to the Scoring Area.

_ Clawbot with Drivetrain configuration
set  ClawMotor v timeoutto ° seconds

With Claw Arm already down, drive forward with an open claw.

spin ClawMotor v open = for ) degrees »+ »

drive forward = for@ mm w >

Pick up the cube.

tum left» for @ degrees b

drive forward « for @kl

o Ramie jest juz opuszczone, gdy rozpoczyna sie projekt, ale projekt przesuwa je dalej
w dot. To grozi uszkodzeniem silnika ramienia lub Clawbota.

o Silnik kleszczy dwukrotnie otwiera je, raz przed jazdg do szescianu i ponownie po
dotarciu do szescianu. Ale nie zamyka sie wokot szescianu.

o Skret w lewo w kierunku obszaru punktacji zostat zaprogramowany jako skret w
prawo.

o Zwolnienie kostki powinno by¢ zaprogramowane tak, aby najpierw otworzy¢ kleszcze,
a nastepnie przesung¢ ramie w dot.




Powtorzenie — programowanie

tekstowe

7. Inzynierowie czesto projektuja specjalistyczne kleszcze robotow zwane
_________ , aby umotzliwi¢ robotom interakcje z szeroka gama obiektow, ktore
moga byé niebezpieczne lub nieodpowiednie dla ludzi.

deflektory koncowe
efektory koncowe
kodery

reflektory korncowe

O O O O

8. Gdy silnik jest ustawiony na zatrzymaj, bedzie pobierat energie, aby
wstrzymaé lub ,,utrzyma¢” swoja pozycje _______ .

przez 5 minut

na 1 obrét

podczas gdy nastepne dwa polecenia sg wykonywane

przez pozostatg czes¢ projektu lub do czasu zaprogramowania ponownego ruchu

O O O O

9. Zaleta uzywania robotow magazynowych zamiast ludzi jest:

Lepsza doktadnos¢ w doborze wiasciwych przedmiotow.
Bardziej wydajne (predkos¢).

Obie odpowiedzi sg prawidiowe.

Zadna z odpowiedzi nie jest poprawna.

O O O O

10.Prawda czy fatsz: kleszcze maja ograniczony zakres ruchu, wiec ustawienie
limitu czasu dla silnika jest dobra praktyka.

o Prawda
o Fatsz

11.Ktora z tych linii pseudokodu dla projektu Clawbot sprawi, ze
programowanie bedzie najtatwiejsze?



o Znajdz i podnies kostke.

Znajdz kostke i zanie$ jg do obszaru punktacji.

o Jedz do przodu, opusc ramie i otworz pazur, aby przygotowac robota do
podniesienia kostki.

o Przejedz przez pole do szedcianu i uzyj pazura, aby go podniesc¢ i przynies¢ do
obszaru punktaciji.

o

12.Dwie wartosci w instrukcji ArmMotor.spinFor (); to:

Stopnie i obroty
Zakrety i cale
Stopnie i cale
Zadna z odpowiedzi

O O O O




Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Uzywanie 1 Post Hex Nut
Retainer w/ Bearing Flat

1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

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

Aby skorzystac z retainera:

e Wyréwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby otwér kohcowy znajdowat sie w
Zzgdanym miejscu, a sekcja srodkowa i koricowa roéwniez byty podparte przez element
konstrukcyjny.




Wt6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymaé 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 gtbwnego elementu konstrukcyjnego.

Uzyj sruby 8-32 odpowiedniej dtugosci, aby przymocowac 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¢ punktéw styku do tworzenia wytrzymatego potgczenia
miedzy dwoma elementami konstrukcyjnymi za pomoca jednej $ruby 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
szczeling, aby bezpiecznie dopasowacé nakretke szesciokagtng, 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 poméc
go utrzymaé na miejscu.

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

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

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




Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

1 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystac z retainera:

e Wyrdéwnaj go na elemencie konstrukcyjnym VEX tak, aby oba korce 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 dwdch elementéw konstrukcyjnych, wioz
nakretke szesciokatng do drugiego konca retainera, tak aby byt wyréwnany z resztg
elementu. W przypadku uzycia do zamocowania innego rodzaju elementu, takiego jak
np.: element dystansowy, moze by¢ wtasciwe wiozenie sruby przez te strone.



Jesli jest to niezbedne, wyréwnaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gtéwnego
elementu konstrukcyjnego.

Jesdli retainer jest uzywany do tgczenia dwéch elementéw konstrukcyjnych, uzyj Sruby
8-32 o odpowiedniej dtugosci, aby zabezpieczy¢ elementy konstrukcyjne przez otwor i
nakretke szesciokatna. 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 Wohpis 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 mbézgow

e Szkice lub zdjecia prototypow

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
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Przyktadowy pseudokod w
wyzwaniu Package Dash

Config = Clawbot =
2
with a drivetrain
i
- 3
3 | ] 1

Safely run motor + pick up Package 1
Drive to dock + drop off Package 1
Pick up Package 2

Drive to dock + drop off Package 2
Pick up Package 3

Drive to doc + drop off Package 3




Rozwigzanie wyzwania kontrolera

ruchu lotniczego - bloki VEXcode V5

Poniewaz petle nie zostaly jeszcze wprowadzone, nastepujgce rozwigzanie jest catkowicie
akceptowalnym rozwigzaniem:

up = fa@ degrees v P

down » fa@ degrees =

up~ for @ deorees ~
down v fu@ degrees v
up - fu@ degrees v
down v for () degrees

up = fa@ degrees »
down v for ) degrees

up = for@ degrees =

Bardziej zaawansowani uczniowie mogg uzywac petli, aby uprosci¢ rozwigzanie.
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Rozwigzanie wyzwania kontrolera

ruchu lotniczego — programowanie
tekstowe

Poniewaz petle nie zostaty jeszcze wprowadzone, nastepujgce rozwigzanie jest catkowicie
akceptowalnym rozwigzaniem:

28 int main() {

29 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
3e vexcodeInit();

31

32

33 ArmMotor.setPosition(@, degrees);

34 ArmMotor.spinFor(forward, 99, degrees);
35 ArmMotor.spinFor(reverse, 90, degrees);
36 wait(3, seconds);

57 ArmMotor.spinFor(forward, 45, degrees);
38 ArmMotor.spinFor(reverse, 45, degrees);
39 ArmMotor.spinFor(forward, 45, degrees);
40 ArmMotor.spinFor(reverse, 45, degrees);
41 wait(5, seconds);

42 ArmMotor.spinFor(forward, 90, degrees);
43 ArmMotor.spinFor(reverse, 90, degrees);
44 ArmMotor.spinFor(forward, 90, degrees);
45 ArmMotor.spinFor(reverse, 99, degrees);
46 ArmMotor.spinFor(forward, 90, degrees);
47 ArmMotor.spinFor(reverse, 99, degrees);
48 }

Bardziej zaawansowani uczniowie mogqg uzywac petli, aby uproscic¢ rozwigzanie.

28 int main() {

29 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
3e vexcodeInit();

31

32

33 ArmMotor.setPosition(@, degrees);

34 ArmMotor.spinFor(forward, 90, degrees);

35 ArmMotor.spinFor(reverse, 90, degrees);

36 wait(3, seconds);

37 repeat(2) {ArmMotor.spinFor(forward, 45, degrees);
38 ArmMotor.spinFor(reverse, 45, degrees); }

39 wait(5, seconds);

40 repeat(3) {ArmMotor.spinFor(forward, 90, degrees);
41 ArmMotor.spinFor(reverse, 90, degrees);}

42

43}




