vEx /5

Petla, oto ona!

Dowiedz sie, jak programowac petle, aby robot mogt
bujac sie do rytmu!



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




Kompletny VEX V5 Clawbot

Kompletny VEX V5 Clawbot

VEX V5 Clawbot to rozszerzenie VEX Speedbot'a, ktére mozna zaprogramowaé do
poruszania si¢ i interakcji z obiektami.




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




Instrukcje budowania

2x-8-32 Nut

2x-8-32x 0.375in Scraw

2x- £ Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20




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

Zielona ikona wskazuje,

Ze konstrukcj musi zostac odwrécona (do géry nogami).




2x-8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

O

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




® 2X

2x - Rubber Shaft Collar

2x- Bearing Flat

2x-4in Shaft

Obecnie uzywany jest tylko jeden z dwéch podzespotéw wykonanych w

tym kroku. Drugi zostanie uzyty pozniej w kroku 9.




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).




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 zewngtrz 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 obrocic (o 180 stopni).
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1x- V5 Radio

2x-8-32x0.375in Screw




4x - 0x2 Connector Pin

1x- V5 Robot Brain

Niebieskie objasnieniee pokazuje, jaka powinna byc orientacja M6ézgu robota,
Jjesli konstrukcja zostata odwrécona prawg strong do géry. Upewnij sie, ze 3-
przewodowe porty w mézgu robota sg skierowane w strone Radia V5!




1x- V5 Robot Battery




1x- Battery Cable

3x - 300mm V5 Smart Cable

Zielone wobjasnienia wskazujg, do ktérego portu w Mézgu robota nalezy

podtgczy¢ kazde urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla.




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
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4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat t.
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Upewnij sie, ze w tym kroku wykonate$ dwa elementy!
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Ten krok dodaje element do dwdch konstrukceji z kroku 29.
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1x- 0.5 in Spacer

1x-8-32 Nut

1x- 4 Post Hex Nut Retainer

1x-8-32x 1in Screw
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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




[G R0 0 30 0 Bededndeduidnd

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

1x- Step 38 Assembly

C )

2x- Rubber Bands

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




4x - Rubber Shaft Collar

2x- 2in Shaft




jak uzywac¢ Hex Nut Retainers.

1x- 800mm V5 Smart Cable
1x- 300mm V5 Smart Cable
Sprawdz Dodatek, aby uzyskac¢ informacje o tym

Wskazowki




Analiza

Po zakonhczeniu budowy sprawdz, co robi robot. Zbadaj konstrukcje, a nastepnie odpowiedz
na te pytania w notatniku technicznym.

e (Gdzie znajduje sie punkt obrotu (punkt, wokot ktérego obraca sie robot) w tej
konstrukciji?

e Dokonaj prognozy, a nastepnie recznie przesun 4-calowe koto z jednej strony do
przodu, jednoczesnie przesuwajgc 4-calowe koto po przeciwnej stronie do tytu w tym
samym tempie.

Po recznym przesunieciu obu két opisz teraz, gdzie znajduje sie punkt obrotu. Jak zmienitby
sie punkt obrotu robota, gdyby projekt zostat zmieniony, tak aby oba 4-calowe kota Omni
(kroki 14-17) byty réwniez napedzane silnikami, dzieki czemu wszystkie 4 kota byty

napedzane?

e Dokonaj prognozy, a nastepnie recznie przesun oba kota po jednej stronie do przodu,
jednoczesnie przesuwajgc oba kota po przeciwnej stronie do tytu w tym samym

tempie.

Po ponownym recznym przesunieciu kot opisz teraz, gdzie znajduje sie punkt obrotu.

Wyjasnij, jak punkt obrotu robota moze zmienic jego zachowanie.




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




Powtarzalnos¢ robotow

Roboty na linii montazowej muszg wielokrotnie
wykonywac te same czynno$ci

Uzywanie petli do powtarzania dziatan robotow

Roboty i komputery sg bardzo dobre w wielokrotnym wykonywaniu czynnosci. Komputery
uzywajg powtarzania do wykonywania milionéw obliczen na sekunde z niesamowitg
konsekwencjg. Poniewaz roboty sg zbudowane tak, aby wchodzi¢ w interakcje z otoczeniem i
precyzyjnie wykonywac¢ zadania, mozna je skutecznie wykorzystywac do powtarzania zadan.

Zachowania, ktére majg by¢ powtarzane, sg pogrupowane w strukturach programowania
zwanych petlami. Liczba i szybkos¢ powtarzania zalezg od wielu czynnikow, ktére moze
okresli¢ programista.

Oto kilka przyktadéw, w ktérych powtdrzenia mogg byc¢ przydatne:

e Wielokrotne wykonywanie rutynowych zadan
e Wielokrotne sprawdzanie okreslonych warunkéw w celu sprawdzenia zachodzgcych
zmian




Programming Loops - VEXcode V5

Blocks

The V5 Clawbot is ready to move!

You can use the Help information inside of VEXcode V5 Blocks to learn about the blocks. For
guidance in using the Help feature, see the Using Help tutorial.

@~ File -@- Tutorials

Hardware/Software Required:

Quantity Hardware/Other Items

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

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

1 Engineering Notebook

1 Using Loops (Tutorial)

1 Repeating Actions (No Gyro) example project

1. Let's start programming with loops.
e Start by watching the Using Loops tutorial video.

¢ Open the Repeating Actions (No Gyro) example project.

Repeating Actions (No
Gyro)

e View the opened example project.




/ﬁ . "
—_ - J This program drives a

robot in a 300mm x
300mm square by
repeating the drive

drive forward v for @ mme » forward and turn
commands 4 times

turn  right v for @ degrees »

Wykonaj nastepujgce zadania w notatniku technicznym.

Zastanodw sie, co zrobi projekt Clawbot. Wyjasnij wiecej niz fakt, ze projekt znajdujg
sie powtdrzenia. Co sie powtarza? Co robi Clawbot?

Napisz swojg prognoze, ale nie dziel krotkiego projektu na wiecej niz dwie czesci.
Zapisz, pobierz i uruchom przyktadowy projekt powtarzajgcych sie dziatah (bez
zyroskopu).

@ Repeating Action...

SLoT

Aby uzyska¢ pomoc, zobacz samouczek dotyczgcy blokéw VEXcode V5, ktory
wyjasnia, jak pobrac i uruchomic projekt.

@~ File -@-Tutorials

Sprawdz wyjasnienia projektu w notatniku inzyniera i dodaj notatki, aby w razie
potrzeby poprawi¢ swoje przewidywania.




2. Uruchom projekt i obserwuj robota.

Using sensor input to determine when to turn Using a fixed distance to determine when to turn

BumperH »  pressed?

drive forward » for @ mm w | 2

turn  right » for @ degrees » turn  right » for @ degrees »

I

Spojrz ponownie na projekt. Zostanie w nim powtérzona czterokrotnie akcja jazdy do przodu.
Blok powtérz jest uzywany, gdy chcesz uzy¢ zestawu zachowanh okreslong liczbe razy. Jesli
blok powtérz zostanie zastgpiony blokiem na zawsze, robot bedzie powtarzat ruch do przodu,
a nastepnie bedzie obracat sie bez konca.

W projekcie po lewej, wejscie czujnika stuzy do okreslenia, kiedy zaczgé skrecaé. Projekt po
prawej uzywa statej odlegtosci Drivetrain, aby okre$li¢, kiedy zaczg¢ skrecac.

W celu ciggtego sprawdzania wejscia czujnika uzywany jest blok jezeli/w przeciwnym razie z
blokiem zawsze. W projekcie po lewej stronie robot skreci w prawo po nacisnieciu czujnika
BumperH, w przeciwnym razie robot bedzie jechat do przodu w nieskonczonosg, jesli czujnik
BumperH nie zostanie nacisniety. Aby w sposob ciggty sprawdzac wartos¢ czujnika
BumperH, blok ,jesli / to” znajduje sie w obrebie bloku na zawsze.

Powyzszy projekt po lewej to praktyczny przypadek uzycia struktury, ktéra powtarza sie
w hieskohczonos¢ - uzywajgc jednoczesnie bloku na zawsze i jezeli / wtedy. Wyobraz
sobie samojezdny odkurzacz, ktory jedzie do przodu, az wpadnie na sciane lub obiekt, a
nastepnie skreca, zanim ruszy dale;j.




3. Wyzwanie kwadratowej petli!

* Niech twoj Clawbot jedzie w kwadracie.

* Przed kazdym obrotem kleszcze muszg by¢ otwarte i zamkniete, a ramie podniesione i
opuszczone.

» Clawbot moze przejecha¢ po kazdej scianie kwadratu tylko raz.

* Mozesz uzy¢ przyktadowego projektu Powtarzajgce sie dziatania (bez zyroskopu) jako
punktu wyjscia, ale przed dokonaniem jakichkolwiek zmian zapisz go jako SquaredLoops.

@® SquaredLoops

SLOT

W notatniku inzynieryjnym zaplanuj:

e Zaplanuj swoje rozwigzanie i przewiduj, co zrobi Clawbot w kazdym bloku projektu.
e Pobierz i uruchom projekt, aby go przetestowac¢ go przed przestaniem.
o W razie potrzeby wprowadz zmiany w projekcie i zanotuj je podczas testowania.




Tekstowe programowanie petli -

VEXcode V5

Clawbot V5 jest gotowy do dziatania!

Ta lekcja da ci narzedzia, dzieki ktorym bedziesz mogt zaczg¢ tworzy¢ projekty
wykorzystujgce petle.

e Instrukcje tekstowe, ktére bedg uzywane w tej eksploracji:

Drivetrain.driveFor (przod, 300, mm);
Drivetrain.turnFor (prawo, 90, stopnie);
ClawMotor.spinFor (do tytu, 70, stopnie);
ArmMotor.spinFor (do przodu, 360 stopni);
while (true) {}

powtorz (4) {}

czekaj (5 sekund);

O 0O O O O O O

Aby uzyskac¢ dostep do dodatkowych informacgiji, kliknij prawym przyciskiem myszy nazwe
polecenia w obszarze roboczym, aby wyswietli¢ pomoc.

File Edit Tools (V] Drive - i =
< ¢ main.cpp @ Help
4 include 22 sing namespace vex; . Command Help | Command Reference
G+ robot-config.h 23 -
24 nt main() { s
G vex.h ; A
25 // Initializing Robot Configuration. D . . .
4 src 2 vexcodeInit(); Drivetrain.driveFor();
G+ main.c| M 27 : ; 2 :
PR ; 28 Drivetrain.driveFor(100.mm): Moves the Drivetrain for a given distance. All
€+ robot-config.cpp 29 I Carmand fielp | 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... ¢¥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
\ Output(1) | Problem (inches or mm).
1 [infol: Project Pa cut

= The Drivetrain.driveFor () ; accepts

Upewnij sie, ze masz wymagany sprzet, notes inzynieryjny i program do programowania
tekstowego VEXcode V5 pobrany i gotowy.




Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llosé Hardware/Other Iltems

1

VEX V5 Classroom Starter Kit (z aktualnym oprogramowaniem)

1 VEXcode V5 Text (najnowsza wersja)

1 Notes inzyniera

1 Przyktadowy projekt szblonu Clawbot Template (Drivetrain 2-motor, No Gyro)
1. Zacznijmy programowanie z petlami.

Przed rozpoczeciem projektu wybierz prawidtowy szablon. Przyktadowy projekt Clawbot
Template (Drivetrain 2-motor, No Gyro) zawiera konfiguracje silnika Clawbota. Jesli
szablon nie zostanie uzyty, twoj robot nie uruchomi projektu poprawnie.

File Edit Tools
New 8N
New Window
P inch Open %0 |
b src Open Recent >
| Open Examples...
Open Tutorials... te
Import... r
Export

Wybierz plik i otwérz przyktady.

Przewin rozne przyktadowe projekty. Demonstrujg one réznorodne dziatania, ktére moze
wykonac twéj Clawbot. Wybierz i otworz przyktadowy projekt Clawbot Template (Drivetrain
2-motor, No Gyro).



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
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://link.vex.com/vexcode-v5text-mac

& LINEIT AN SX IS DINOEe

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

Nazwij projekt RepeatingActions i wybierz opcje Utworz.

Example Project

Name:  RepeatingActions

Wopisz nastepujgcy kod:

24 using namespace vex;

25

26 int main() {

217 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
28 vexcodeInit();

29

30 // drives forward and turns 90 degrees for 4 iterations
31 repeat(4){

32 Drivetrain.driveFor(forward, 300,mm);

33 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);

34 wait(5, seconds);

35 }

36 }

Wykonaj nastepujgce zadania w notatniku technicznym.

e Zastanodw sig, co zrobi projekt Clawbot. Wyjasnij wiecej niz fakt, ze projekt znajdujg
sie powtdrzenia. Co sie powtarza? Co robi Clawbot?

e Napisz swojg prognoze, ale nie dziel krotkiego projektu na wiecej niz dwie czesci.

e Zapisz, pobierz i uruchom przyktadowy projekt powtarzajgcych sie dziatah (bez
zyroskopu).

. RepeatingActions

e Sprawdz wyjasnienia projektu w notatniku inzyniera i dodaj notatki, aby w razie
potrzeby poprawi¢ swoje przewidywania.




2. Uruchom projekt i obserwuj robota.

Using sensor input to determine when to turn Using a fixed distance to determine when to turn
23 #include "vex.h" 22 #include "vex.h"
24 pc)

2 using namespace vex; 24 using namespace vex;
X5

27 int main() { £
28 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE! 26 int main() {
29 vexcodeInit(); 27 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!

30 // The robot turns right 90 degrees if the Bumper Switch is pressed 28
31 // Otherwise, the robot drives forward 29
32 while(true){

vexcodeInit();

33 if (BumperB.pressing()){ 30 //drives forward and turns 90 degrees for 4 iterations
34 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees); 31 repeat(4){

35 ¥ 32 Drivetrain.driveFor(forward, 300, mm);

36 else{ 33 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);

37 Drivetrain.drive(forward); 3

N } 34 wait(5, seconds);

3} 35 ¥

40 1} 36 }

Spéjrz ponownie na projekt po prawej. Zostanie w nim powtérzona czterokrotnie akcja jazdy
do przodu. Akcja powtérz jest uzywana, gdy chcesz uzy¢ zestawu zachowan okreslong liczbe
razy.

Jesli struktura zostanie zastgpiona strukturg petli ,kiedy” - "while", robot powtérzy jazde do
przodu, a nastepnie obrét, ,kiedy” warunek jest prawdziwy. Mozesz rowniez ustawi¢ warunek

na ,prawda’, aby petla ,kiedy” byta kontynuowana w nieskoriczonosc¢.

W projekcie po lewej, wejscie czujnika stuzy do okreslenia, kiedy zaczaé skrecac. Projekt po
prawej uzywa statej odlegtosci Drivetrain, aby okresli¢, kiedy zaczg¢ skrecac.

W celu ciggtego sprawdzania wejscia czujnika uzywany jest blok jezeli/w przeciwnym razie z
komendg zawsze. W projekcie po lewej stronie robot skreci w prawo po nacisnieciu czujnika
BumperB, w przeciwnym razie robot bedzie jechat do przodu w nieskonczonosé, jesli czujnik
BumperB nie zostanie nacisniety. Aby w sposéb ciggly sprawdzac¢ wartos¢ czujnika BumperB,
instrukcja ,if” - ,,jezeli" znajduje sie w petli ,while true” ("kiedy prawda”).

Powyzszy projekt po lewej to praktyczny przypadek uzycia struktury, ktéra powtarza sie w
nieskonczonos¢ - uzywajgc jednoczesnie komende na zawsze i jezeli / wtedy. Wyobraz
sobie samojezdny odkurzacz, ktéry jedzie do przodu, az wpadnie na sciane lub obiekt, a

nastepnie skreca, zanim ruszy dale;j.




3. Wyzwanie kwadratowej petli

!

¢ Niech twoj Clawbot jedzie w kwadracie.

e Przed kazdym obrotem kleszcze muszg by¢ otwarte i zamkniete, a ramie
podniesione i opuszczone.

e Clawbot moze przejechaé po kazdej Scianie kwadratu tylko raz.

e Mozesz uzy¢ przyktadowego projektu Powtarzajgce sie dziatania (bez zyroskopu)
jako punktu wyjscia, ale przed dokonaniem jakichkolwiek zmian zapisz go jako
SquaredLoops.

v SquaredLoops

W notatniku inzynieryjnym zaplanuj:

e Zaplanuj swoje rozwigzanie i przewiduj, co zrobi Clawbot w kazdym bloku
projektu.

o Pobierz i uruchom projekt, aby go przetestowaé go przed przestaniem.

o W razie potrzeby wprowadz zmiany w projekcie i zanotuj je podczas testowania.




Rozwigz inne problemy XXI wieku,

stosujgc podstawowe umiejetnosci

I koncepcije, ktérych sie nauczytes.




Roboty na produkcji

Roboty pracujgce w zaktadzie produkcyjnym.

Roboty fabryczne

Fabryki po raz pierwszy zaczety uzywac¢ nowoczesnych robotoéw przemystowych na poczatku
lat 60. Mogg one wykonywacé brudne, nudne i niebezpieczne prace, ktére wczesniej
wykonywali ludzie. Od tego czasu fabryki na calym swiecie zainwestowaty miliony dolaréow w
rozwaj i budowanie robotéw, ktére mogg szybko i wydajnie wytwarzaé¢ produkty.

Roboty fabryczne sg zawsze ulepszane wraz z rozwojem nowych technologii. Nowe metale i
materiaty pozwalajg na stosowanie robotow w srodowiskach o wysokim cisnieniu lub wysokiej
temperaturze. Zwykle sg odseparowane, aby zapewni¢ pracownikom bezpieczenstwo w razie
wypadku, roboty fabryczne sg wykonywane z nowych ,miekkich” materiatéw. Materiaty te,
takie jak guma i plastik, mogg pomoc zmniejszy¢ obrazenia w przypadku zderzenia robota z
cztowiekiem. Dzieki wprowadzeniu sztucznej inteligencji i czujnikdéw roboty fabryczne mozna
,nauczy¢” nowych sposobdw tworzenia produktéw z dnia na dzien i dostosowywania ich
ruchow w czasie rzeczywistym. Pozwala to na wiekszg produktywnos¢ i precyzje.

Roboty fabryczne sg wykorzystywane do produkcji wielu produktéw, ale trzy najwazniejsze ich
role w produkciji to:

e Wiercenie
e Spawanie
e Malowanie i uszczelnianie




Kontrolery i petle - bloki

VEXcode V5

Kontrolery i petle

Podczas zawoddéw zespoty uzywajg kontroleréw do bezprzewodowego sterowania
robotami. Sterownik jest zaprogramowany do aktualizacji robota na podstawie danych
wprowadzonych przez uzytkownika. W projekcie uzywane sg petle, dzieki czemu robot
wielokrotnie sprawdza dostepno$¢ zaktualizowanych informacji wejsciowych. Petle
pozwalajg projektowi szybko sprawdzi¢, ktdre przyciski zostaty nacisniete lub jak daleko
wcisnieto joysticki. Po sprawdzeniu informacje te sg szybko przekazywane do robota, aby
szybko reagowat na polecenia kontrolera.

Ponizszy obrazek przedstawia przyktadowy projekt Tank Drive w VEXcode V5. Petla typu na
zawsze, w tym projekcie, sprawdza pozycje osi 2 i 3 w celu ustawienia predkosci silnikow.

LeftMotor » velocity to Controller1 = 3 » position %

RightMotor » velocityto = Controllert = 2 v position % w

LeftMotor forward =

RightMotor » forward =

Przyktadowy projekt Tank Drive z VEXcode V5 z blokami

Petle sg wazne nawet w przypadku programowania autonomicznego bez kontrolera.
Pomaga uprosci¢ i uporzgdkowaé powtarzane polecenia w projekcie.




Kontrolery i petle — programowanie

tekstowe VEXcode V5

Kontrolery i petle

Podczas zawodow zespoty uzywajg kontrolerow do bezprzewodowego sterowania robotami.
Sterownik jest zaprogramowany do aktualizacji robota na podstawie danych wprowadzonych
przez uzytkownika. W projekcie uzywane sg petle, dzieki czemu robot wielokrotnie sprawdza
dostepnosc¢ zaktualizowanych informacji wejSciowych. Petle pozwalajg projektowi szybko
sprawdzié, ktore przyciski zostaty nacisniete lub jak daleko wcisnieto joysticki. Po
sprawdzeniu informacje te sg szybko przekazywane do robota, aby szybko reagowat na
polecenia kontrolera.

Ponizszy obrazek przedstawia przyktadowy projekt Tank Drive w VEXcode V5. Petla typu na
zawsze, w tym projekcie, sprawdza pozycje osi 2 i 3 w celu ustawienia predkosci silnikow.

25 int main() {

26 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!

27 vexcodeInit();

28

29 // Deadband stops the motors when Axis values are close to zero.
30 int deadband = 5;

31 while (true) {

32 // Get the velocity percentage of the left motor. (Axis3)
33 int leftMotorSpeed = Controllerl.Axis3.position();

34 // Get the velocity percentage of the right motor. (Axis2)
35 int rightMotorSpeed = Controllerl.Axis2.position();

36

37 // Set the speed of the left motor. If the value is less than the deadband,
38 // set it to zero.

39 if (abs(leftMotorSpeed) < deadband) {

40 // Set the speed to zero.

41 LeftMotor.setVelocity(@, percent);

42 } else {

43 // Set the speed to leftMotorSpeed

44 LeftMotor.setVelocity(leftMotorSpeed, percent);

45 b

46 // Set the speed of the right motor. If the value is less than the deadband,
47 // set it to zero.

48 if (abs(rightMotorSpeed) < deadband) {

49 // Set the speed to zero

50 RightMotor.setVelocity(@, percent);

51 } else {

52 // Set the speed to rightMotorSpeed

53 RightMotor.setVelocity(rightMotorSpeed, percent);

54 }

55 // Spin both motors in the forward direction.

56 LeftMotor.spin(forward);

57 RightMotor.spin(forward);

58 wait(25, msec)

59 }

60 }

Przyktadowy projekt Tank Drive z VEXcode V5 — programowanie tekstowe

Petle sg wazne nawet w przypadku programowania autonomicznego bez kontrolera. Pomaga
uprosci¢ i uporzgdkowac powtarzane polecenia w projekcie.




Czy istnieje skuteczniejszy

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

czego sie nauczytes i sprobuj to

ulepszyé¢.




Przygotuj sie na wyzwanie
maszyny bujajgcej sie do rytmu

Roztozenie parkietu

Przygotuj sie na wyzwanie maszyny bujajgcej sie do
rytmu

W zadaniu maszyny bujajacej sie do rytmu, podzielicie sie na grupy i zaprogramujecie robota
tak, aby przeszedt przez uktad taneczny, korzystajgc z wiedzy o petlach.

Aby wykona¢ wyzwanie, bedziesz musiat zwolni¢ miejsce na podtodze wystarczajgco duze,
aby Clawbot IQ mégt poruszac¢ sie bez wpadania na nic. Zaleca sie obszar to 1x1 metra,
aby kazdy Clawbot miat odpowiednig przestrzen do poruszania sie.




Projektuj, rozwijaj i powtarzaj swoj

projekt - bloki VEXcode V5

Podczas projektowania odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

e Jaki rodzaj tanca robotéw stworzysz? Wyjasnij szczegotowo.
e Jakich rodzajow petli bedziesz uzywac i dlaczego?
e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowac taniec? Wyjasnij szczegotowo.

Aby poméc Ci w planowaniu, kliknij tutaj, aby zobaczy¢ kilka przyktadowych ruchéw
tanecznych, ktére mozesz uwzgledni¢ w tancu Clawbota.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:
e Zaplanuj taniec za pomocg rysunkow i pseudokodu.
e Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowac projekt przy uzyciu blokow VEXcode
V5.
e Otworz przyktadowy projekt Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro).

=@
[
)

|

|

|

A\ I
=@ |
____________ J

Clawbot (Drivetrain 2-
motor, No Gyro)

e Zapisz swoj projekt jako GrooveMachine.

@® GrooveMachine Saved

sLoT

e Uruchom swaj projekt, aby czesto go testowac i iteruj go, korzystajgc z tego, czego
nauczytes sie podczas testow.
e Podziel sie koncowym projektem z nauczycielem.

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, zapoznaj sie z ponizszymi informacjami w VEXcode
V5:

o Przyktadowe projekty
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e Samouczek: korzystanie z petli

-@- Tutorials

o Poprzednie wersje Twojego projektu
e Funkcja pomocy, aby dowiedzie¢ sie wiecej o blokach




Wyzwanie maszyny bujajgcej sie do

V5 Clawbot z podniesionym ramieniem | otwartymi kleszczami

Wyzwanie maszyny bujajgcej sie do rytmu

W tym wyzwaniu podzielicie sie na zespoty i zaprogramujecie robota tak, aby wykonat uktad
taneczny, korzystajgc z wiedzy o petlach. Twoj nauczyciel wyznaczy limit czasu na
rozwijanie / testowanie tanca oraz limit czasu na dtugos¢ tanca. Wszyscy, ktérzy nie sg w

rywalizujgcych druzynach tanecznych, bedg oceniac je i gtosowac na druzyne, ktéra wedtug
nich jest najlepsza.



Zasady:

e Kazdy Clawbot bedzie tarnczyt sam na obszarze 1x1 metra.

e Taniec trwa do momentu naci$niecia przycisku Stop na ekranie
Mozgu, aby zatrzymac dziatanie projektu.

e Ramie nalezy podnies¢ i opuscic.

e Kleszcze muszg sie otwierac i zamykac.

e Clawbot musi skreci¢ w lewo i w prawo.

e Clawbot musi jecha¢ do przodu i do tytu.

e Projekt musi zosta¢ natychmiast zatrzymany, jesli Clawbot zderzy sie z czyms lub
sie przewrdci. Taniec jest wtedy uniewazniony.




Projektuj, rozwijaj i powtarzaj swoj

projekt — programowanie tekstowe

Podczas projektowania odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

e Jaki rodzaj tanca robotéw stworzysz? Wyjasnij szczegotowo.
e Jakich rodzajow petli bedziesz uzywac i dlaczego?
e Jakie kroki podejmiesz, aby przetestowaé taniec? Wyjasnij szczegétowo.

Aby poméc Ci w planowaniu, kliknij tutaj, aby zobaczy¢ kilka przyktadowych ruchéw
tanecznych, ktére mozesz uwzgledni¢ w tancu Clawbota.

Podczas tworzenia projektu wykonaj ponizsze czynnosci:
e Zaplanuj taniec za pomocg rysunkow i pseudokodu.
e Uzyj utworzonego pseudokodu, aby opracowac projekt uzywajgc programowania
tekstowego VEXcode V5.
e Otworz przyktadowy projekt Clawbot (Drivetrain 2-motor, No Gyro).

IR AT RIS
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 Zapisz swoj projekt jako GrooveMachine.
 ExampleProject

[ Name:  GrooveMachine

e Uruchom swaj projekt, aby czesto go testowac i iteruj go, korzystajgc z tego, czego
nauczytes sie podczas testow.
e Podziel sie koncowym projektem z nauczycielem.

3

Jesli masz problemy z rozpoczeciem, zapoznaj sie z ponizszymi informacjami w VEXcode
V5:

e Przyktadowe projekty:



Examples

Templates

Clawbot Template (Drivetrain 2- Blank Pre-Configured V5 Clawbot 2-motor Drivetrain
otor) Project

Clawbot Templ + Blank gured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain

motor) Project

Clawbot Tempite (Drivetrain 2-motor,

No Gyro)

Clawbot Template (4-motor Blank Pre-Configured V5 Clawbot 4-motor Drivetrain

Drivetrain, No Gyro) Project

Clawbot Blank figured VS Clawbot Project

Clawbot Competition Template Competition template with a Clawbot configured

Cancel Next

e Aby uzyskac dostep do dodatkowych informacji podczas tworzenia programu, Kliknij
prawym przyciskiem myszy na instrukcje w swojej przestrzeni roboczej, aby wyswietlic
dodatkowe informacje na jej temat.

G main.cpp M Help
2 Command Help

3 /*  Module main.cpp

s e Author: VEX Right click on a command name in your workspace to

see help for that command.

Created: Wed Sep 25 2019
Descrif ption: Clawbot Template (Drivetrain, No Gyro)
8 /*  Name
Date:

1 /% Class

o Przejrzyj poprzednie wersje projektu RepeatingActions, aby stworzy¢ nowy.




Wyzwanie maszyny bujajgcej sie do
rytmu- VEXcode V5 programowanie
tekstowe

V5 Clawbot z podniesionym ramieniem | otwartymi kleszczami

Wyzwanie maszyny bujajgcej sie do rytmu

W tym wyzwaniu podzielicie sie na zespoty i zaprogramujecie robota tak, aby wykonat uktad
taneczny, korzystajgc z wiedzy o petlach. Twdj nauczyciel wyznaczy limit czasu na
rozwijanie / testowanie tanca oraz limit czasu na dtugos¢ tanca. Wszyscy, ktérzy nie sg w

rywalizujgcych druzynach tanecznych, bedg oceniac je i gtosowac na druzyne, ktéra wedtug
nich jest najlepsza.



Zasady:

e Kazdy Clawbot bedzie tanczyt sam na obszarze 1x1 metra.

e Taniec trwa do momentu nacisniecia przycisku Stop na ekranie Mézgu,
aby zatrzymac dziatanie projektu.

e Ramie nalezy podnies¢ i opuscié.

o Kleszcze muszg sie otwierac i zamykac.

e Clawbot musi skreci¢ w lewo i w prawo.

e Clawbot musi jechac do przodu i do tytu.

e Projekt musi zosta¢ natychmiast zatrzymany, jesli Clawbot zderzy sie z
czyms lub sie przewrdci. Taniec jest wtedy uniewazniony.




Zrozum podstawowe pojecia i
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Powtorzenie — bloki VEXcode V5

1. Prawda czy fatsz: Kontrolery uzywaja petli w celu sprawdzenia odpowiedzi
wejsciowych z przyciskow i joystickow.

o Prawda
o Falsz
2. Petleto __________ ;

dokumentacje mowigce o dostepnych typach danych
warunkowe wykonywanie grup instrukcji

instrukcje obstugi wystepujgcych btedow

struktury programistyczne, ktore powtarzajg zachowania

O O O O

3. Prawda czy fatsz: W VEXcode V5 bloki powtorz i petla na zawsze powtarzaja
wszystkie instrukcje wewnatrz nich, przez okreslong liczbe razy. Instrukcje
wewnatrz bloku powtorz i petli na zawsze s3 uruchamiane w kolejnosci od gory

do dotu.
o Prawda
o Falsz

4. W poniizszym projekcie, ile razy robot skreca w prawo?

turn right v for @ degrees P

drive forward * for o mm ¥ >

drive reverse v for o mm v | 2




Robot skreci w prawo 9 razy, poniewaz jest ustawiony na obrét o 90 stopni.
Robot skreci raz w prawo, poniewaz jest tylko jeden blok obro¢ w projekcie.
Robot skreci w prawo 4 razy, poniewaz blok powtorz ma parametr 4 razy.
Robot skreci w prawo 5 razy, poniewaz blok jedz o przesuwa go 0 5 mm.

O O O O

5. Prawda czy fatsz: Roboty nie radza sobie dobrze z powtarzalnymi zadaniami,
tak jak ludzie, poniewa: kazdy drobny btad w ich programowaniu zwieksza
sie z kazdym powtorzeniem..

o Prawda
o Falsz




Powtorzenie — VEXcode V5

programowanie tekstowe

6. Prawda czy fatsz: Kontrolery uzywaja petli w celu sprawdzenia odpowiedzi
wejsciowych z przyciskow i joystickow.

o Prawda
o Falsz
7. Petleto __________

dokumentacje moéwigce o dostepnych typach danych
warunkowe wykonywanie grup instrukcji

instrukcje obstugi wystepujgcych btedow

struktury programistyczne, ktére powtarzajg zachowania

O O O O

8. Prawda czy fatsz: W teksicie VEXcode V5 struktury powtorz i petle na zawsze
powtarzaja wszystkie instrukcje wewnatrz nich, przez okreslong liczbe razy.
Instrukcje wewnatrz struktury powtorz i petli na zawsze s3 uruchamiane w
kolejnosci od gory do dotu.

o Prawda
o Fatsz

9. W ponizszym projekcie, ile razy robot skreca w prawo?

o Robot skreci w prawo 9 razy, poniewaz jest ustawiony na obrét o 90 stopni.

o Robot skreci raz w prawo, poniewaz jest tylko jedna instrukcja obré¢ w projekcie.

o Robot skreci w prawo 4 razy, poniewaz struktura powtorz posiada parametr 4 razy.
o Robot skreci w prawo 5 razy, poniewaz instrukcja jedz o przesuwa go o 5 mm.

22 #include "vex.h"

23

24 using namespace vex;

25

26 int main() {

27 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
28 vexcodeInit();

29

30 Drivetrain.driveFor(forward, 100, mm);

31 repeat(4){

32 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);
33 Drivetrain.driveFor(forward, 50, mm);
34 wait(5, msec);

35 }

36 Drivetrain.driveFor(reverse, 100, mm);

37 }




10. Prawda czy fatsz: Roboty nie radza sobie dobrze z powtarzalnymi zadaniami,
tak jak ludzie, poniewaz kazdy drobny btad w ich programowaniu zwieksza
sie z kazdym powtorzeniem.

o Prawda
o Falsz




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 szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe dokrecenie Sruby 8-32
bez uzycia klucza lub kombinerek. Otwér na koncu elementu jest przeznaczony do
przechodzenia watkéw lub Srub.

Aby skorzysta¢ z retainera:

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



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

Wtozy¢ nakretke szesciokatng w srodkowg czesc retainera tak aby zrownata 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¢ punktow styku do tworzenia wytrzymatego
potaczenia miedzy dwoma elementami konstrukcyjnymi za pomocg jednej sruby i nakretki.
Kazdy naroznik retainera zawiera stupek o rozmiarze umozliwiajgcym bezpieczne
dopasowanie go do kwadratowego otworu w elemencie konstrukcyjnym. Srodek elementu
ma taki rozmiar i szczeline, aby bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng,
umozliwiajgc tatwe dokrecenie $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 Wi6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomaoc go utrzymacé na miejscu.

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



e W stosownych przypadkach wyréwnaj wszelkie dodatkowe elementy konstrukcyjne z
tytu gtébwnego 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 szczeling, aby
bezpiecznie dopasowac nakretke szesciokgtng, umozliwiajgc tatwe dokrecenie Sruby 8-32
bez uzycia klucza lub kombinerek.

Aby skorzystac¢ z retainera:

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

o Wi6z kwadratowy stupek wystajgcy z retainera do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymacé na miejscu.

e Jesli element jest uzywany do mocowania dwoch elementdéw konstrukcyjnych, wiéz
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.

Jesli jest to niezbedne, wyrownaj wszelkie dodatkowe komponenty z tytu gldwnego
elementu konstrukcyjnego.

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




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

Notatnik inzyniera dokumentuje Twojg prace

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

Twaj notatnik inzyniera powinien mie¢ nastepujgce elementy:

e Wopis na kazdy dzien lub sesje, w ktérej pracowate$ nad rozwigzaniem

e Wpisy chronologiczne, z datg kazdego wpisu

e Jasne, schludne i zwigzte notatki, dobrze zorganizowane

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

Wopis moze obejmowac:

e Burze mézgow

e Szkice lub zdjecia prototypéw

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

e Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy

e (Odpowiedzi na pytania przewodnie

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




Przyktadowe ruchy taneczne -

bloki VEXcode V5

Klaszcz!
spin  ArmMotor » up v for @ degrees v P
set ArmMotor v stoppingto brake ¥
turn  right v for degrees P
spin ClawMotor v open v for @ degrees v
spin ClawMotor = close v for @ degrees v
spin ClawMotor = open v for @ degrees ¥
spin ClawMotor = close v for @ degrees v
5
4
Zraszacz

spin ArmMotor v up » for @ degrees v P

set ArmMotor v stoppingto brake v

turn right v for @ degrees P

spin  ArmMotor » down » for




Rece w gore!

spin  ArmMotor » up v for @ degrees v P

turn left v for @ degrees P

turn right » for @ degrees P

7

spin ArmMotor




Przyktadowe ruchy taneczne

programowanie tekstowe

Klaszcz!

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41

#include "vex.h"
using namespace vex;

int main() {
// Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
vexcodeInit();
ArmMotor.spinFor(forward, 300, degrees);
ArmMotor.setStopping(brake);
repeat(10) {
Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);
repeat(2) {
ClawMotor.spinFor(forward, 90, degrees);
ClawMotor.spinFor(reverse, 90, degrees);
wait(5, msec);
}
Drivetrain.turnFor(left, 90, degrees);
repeat(2) {
ClawMotor.spinFor(forward, 906, degrees);
ClawMotor.spinFor(reverse, 99, degrees);
wait(5, msec);
Iy
¥




Zraszacz

17 #include "vex.h"

18

19 using namespace vex;

20

21 int main() {

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

24 repeat(10) {

25 ArmMotor.spinFor(forward, 300, degrees);
26 ArmMotor.setStopping(brake);

27 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);
28 repeat(9) {

29 Drivetrain.turnFor(left, 1@, degrees);
30 wait(0.5, seconds);

31 }

32 ArmMotor.spinFor(reverse, 200, degrees);
33 wait(5, msec);

34 ¥

35;. ¥

36

Rece w gore!
22 #include "vex.h"
23
24 using namespace vex;
25
26 int main() {
27 // Initializing Robot Configuration. DO NOT REMOVE!
28 vexcodeInit();
29 ArmMotor.setVelocity(80, percent);
30 Drivetrain.setTurnVelocity(50, percent);
31
32 repeat(10) {
33 ArmMotor.spinFor(forward, 500, degrees);
34 repeat(3) {
35 Drivetrain.turnFor(left, 90, degrees);
36 Drivetrain.turnFor(right, 90, degrees);
37 wait(5, msec);
38 }
39 ArmMotor.spinFor(reverse, 500, degrees);
40 wait(5, msec);

41 }




