vEx /5

Sita ciezkosci

Eksploruj i opanuj grawitacje, scigajgc sie do mety!



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




Wyglad gotowego Clawbota

e

Wyglad gotowego Clawbota VEX V5

VEX V5 Clawbot to rozszerzenie Speedbot'a VEX, ktére mozna zaprogramowac do
poruszania sie i interakcji z obiektami.




Potrzebne elementy: czesc 1

Potrzebujesz:

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
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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-41inWheel
1x- 12 Tooth Gear

1x- High Strength Pinion Insert

2x- 4 in Omni Wheel 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

Zielona ikona wskazuje,

Ze konstrukcjee nalezy odwrdécic (do géry nogami).




2x-8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

O

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




Drugi zostanie uzyty pozniej w kroku 9.

Obecnie uzywany jest tylko jeden z dwdéch podzespotéw wykonanych w tym kroku.

® 2X
2x - Rubber Shaft Collar

2x- Bearing Flat
2x-4in Shaft

T
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1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor

Upewnij sie, ze inteligentne silniki sg zorientowane we
wiasciwym kierunku (otwory na sruby skierowane na
zewnatrz 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-8-32x05in Screw

1x- V5 Smart Motor

Upewnij sie, ze inteligentne silniki sq ustawione we wiasciwym kierunku (otwory na
Sruby skierowane na zewnatrz konstrukcji, a otwor 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
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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, Zze 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 objasnienie pokazuje, jaka powinna byc¢ orientacja Mézgu robota,
gdyby 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
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kazde urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla.

Zielone objasnienia wskazuja, do ktérego portu w Mézgu robota nalezy podtgc

3x - 300mm V5 Smart Cable

1x- Battery Cable




2x-8-32x0.375in Screw

2x- 8-32 Nut
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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

Qg
e
Ui algl
14l 531
~Lf'g
4x-8-32 Nut Al
I L
Ca % als
A1l
4x-8-32x0.375in Screw /=T
rd 3 e
r

7
o

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
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Ten krok dodaje elementy do dwdch konstrukcji z kroku 29.
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Upewnij sie, ze dodaftes$ to tylko do jednego z dwéch
podzespotow, ktére wtasnie 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




[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
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1x- Step 38 Assembly

C )

2x- Rubber Bands

Upewnij sie, Ze port na 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 zakonczeniu budowy sprawdz, co robi robot. Poeksperymentuj z konstrukcjg, a nastepnie
odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

e Opisz, jak wedtug Ciebie zmieni sie zachowanie robota, jesli bateria V5 w kroku 21
zostanie przymocowana do metalowego elementu konstrukcyjnego miedzy silnikami
V5 a moézgiem V5 zamiast po drugiej stronie podwozia. Aby pomdc w rozwigzaniu
tego pytania, mozesz znalez¢ punkt rwnowagi dla robota, podnoszgc go za boki
obudowy palcami wskazujgcymi, przesuwajgc je do przodu i do tytu, az robot wyrowna
swoje potozenie na palcach. Nastepnie wyobraz sobie, jak by sie to zmienito, gdybys
przesungt mase baterii z jednej strony na druga.

e Jak myslisz, jak grawitacja wptywa na sposob poruszania sie tego robota?




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




Srodek ciezkosci

Krzywa Wieza w Pizie

Biorgc pod uwage srodek ciezkosci

Kazdy obiekt ma $rodek ciezkosci (CoG - Center of Gravity). Jest to miejsce na obiekcie, w
ktérym grawitacja po jednej stronie jest rbwnowazona przez grawitacje po drugiej stronie.
Innym sposobem myslenia o tym zagadnieniu jest sSrednia lokalizacja wagi przedmiotu. Jesli
Srodek ciezkosci pozostanie nad podstawg obiektu (czes¢ spoczywajgca na ziemi), obiekt nie

przewroci sie.

Zdjecie przedstawia stynng Krzywg Wieze w Pizie. Ta wieza jest znana z bardzo widocznego
nachylenia, okoto 4 stopni od idealnego pionu (prosto w gore i w dét). Mozesz poréwnac
strzatke na obrazku do kolumn na wiezy, aby zobaczy¢, jak jest przechylona. Chociaz wieza
jest tak pochylona, srodek ciezkosci nadal znajduje sie nad podstawg wiezy, wiec wieza stoi!



Jesli dalej popchniesz Krzywg Wieze, tak aby przechylata sie coraz bardziej, az strzata
minie podstawe wiezy, to wtedy sie przewrdci.

Mozesz takze pomysle¢ o hustawce lub wadze. Punkt podparcia, czyli punkt na
hustawce, w ktérym spoczywa deska, znajduje sie bezposrednio pod srodkiem
ciezkosci hustawki. Gdyby tak nie byto, hustawka przewrdécitaby sie na bok, zamiast
kotysac sie w gore i w dot.




Srodek ciezkosci poruszajacych

sie obiektow

Znak ostrzegajgcy ciezarowki o zwolnieniu lub ryzyku przewrécenia sig

Roéwnowazenie grawitacji i innych sit

Wez pod uwage ciezarowke pokazang na znaku. Ciezarowki przewozgce cigezkie tadunki sg
czesto wyzsze niz och szerokos¢. Mimo to, jesli srodek ciezkosci pozostanie nad kotami,
ciezaréwka pozostanie w pozycji pionowe;j.

Gdy ciezaréwka sie porusza, zbocza lub zmiany nachylenia drogi bedg wptywac¢ na site
grawitacji i sSrodek ciezkosci ciezarowki. Tak samo bedzie z jej bezwtadnos$cig. Bezwtadnos¢
to opor, ktéry obiekt musi zmieni¢ w swoim aktualnym stanie ruchu lub predkosci. Jesli
ciezarowka szybko pokonuje zakret, bezwtadno$¢ spowoduje odciggniecie ciezarowki na
jedng strone. Jesli te efekty sg wystarczajgco silne, kota nie bedg juz znajdowac¢ sie pod
srodkiem ciezkosci, a ciezaréwka przewrdci sie.

Wez pod uwage te czynniki i ich wptyw na wartos¢ obcigzenia ciezaréwki:

e Czy srodek ciezkosci ciezarowki przesuwa sie wraz z dodaniem wiekszej masy do
tadunku?

e Jedli tak, w jakim kierunku?

e W jaki sposob rozmieszczenie fadunku w ciezaréwce wptywa na wartos¢ srodka
ciezkosci ciezarowki?

e Co sie stanie, jesli tadunek bedzie mogt sie przesuwac lub toczy¢ wewnatrz
ciezarowki?



Odkrywanie srodka ciezkosci za

pomocg robota

llosé Sprzet / oprogramowanie

2 VEX V5 Classroom Starter Kit

1 Rolka tasmy

1 Materiaty do wykonania matej rampy (drewno, tektura,

segregatory itp.)

1 Miarka

1 Notes inzyniera

1. Przygotowanie miejsca

3 meters

1.25 meters

Tor wyscigowy o wymiarach 3m x 1,25m do wyzwania Claw Arm Challenge

Pierwszym krokiem w tworzeniu toru dla V5 Clawbot jest wyczyszczenie przestrzeni na
podtodze o wymiarach okoto 3 metrow (119 cali) na 1,25 metra (49 cali). To bedzie tor
wyscigowy, ktéry pozwoli dwém Clawbotom Scigac sie obok siebie w tym samym czasie.



https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/276-3023.html

Zaznacz miejsce tasmag lub w inny sposob, aby tor byt wyraznie oznaczony liniami startu i
mety.

2. Budowa rampy

Top Down View

1.25 meters

i

SideView

Rampa dla VEX V5 Clawbota

Nastepnym krokiem jest zbudowanie rampy o szeroko$ci rownej trasie (ok. 1,25 metra lub 49
cali). Rampa moze by¢ zbudowana z drewna, kartonu lub czegokolwiek, co jest
wystarczajgco mocne, aby utrzymac ciezar dwoch Clawbotéw V5. Rampa powinna mie¢ dwa
nachylenia, najpierw w gore, a nastepnie w dot, i powinna by¢ nachylana stopniowo, tak aby
nie byto zadnych przerw na zadnym jej koncu.




3. Pozycjonowanie rampy

3 meters

1.25 meters

Tor wyscigowy 3m x 1,25m z rampg

Przenie$ rampe na drugg potowe trasy. Rampa powinna znajdowac sie przynajmniej 1,5
metra (59 cali) od linii startu. Upewnij sie, ze rampa jest ustawiona tak, aby jej boki byty
dokfadnie rownolegte do bokdéw toru. Innymi stowy, upewnij sie, ze rampa nie jest
przekrzywiona, aby przednie kota V5 Clawbot mogty dosiegng¢ rampy doktadnie w tym
samym czasie.




4. Przygotowanie robota

V5 Clawbot

Wigcz Mbzg robota V5, upewnij sie, ze jest sparowany z kontrolerem V5 i uruchom program
Drive, aby méc bezprzewodowo sterowaé robotem za pomocg kontrolera V5.




5. Jazda z opuszczonym ramieniem

V5 Clawbot jedzie po trasie z opuszczonym ramieniem

Clawboty V5 powinny mie¢ ramie przez caty czas w pozycji wyjsciowej lub spoczynkowe;j.

6. Jazda z podniesionym ramieniem

V5 Clawbot jedzie po trasie z wyciggnietym ramieniem

Podczas drugiej rundy nowe pary bedg ponownie scigac¢ sie ze swoimi Clawbotami.




W tej rundzie, ramie kazdego Clawbota musi by¢ podniesione co najmniej 25,5 centymetra
(okoto 10 cali) powyzej jego pozycji wyjsciowe;.

7. Jazda z prawie pionowym ramieniem

V5 Clawbot jadgcy po trasie z podniesionym ramieniem

W tej rundzie, ramie kazdego Clawbota musi by¢ podniesione co najmniej 38 centymetrow
(okoto 15 cali) powyzej jego pozycji wyjsciowej.

Jesli masz tylko dwie druzyny, druzyna, ktéra wygra pojedynek w Rundzie 3, jest zwyciezcg
wyzwania.




Rozwiaz inne problemy XXI
wieku, stosujac podstawowe
umiejetnosci i koncepcje,
ktérych sie nauczyles.




Testowanie, zbieranie danych |
podejmowanie decyzji

VoS £nal \/e\oc"ty
V. ., witadl Veloci-l;\j

t—b eV\dTV\S +ime
t. — Starting time

Obliczanie predkosci i jej zmiany w czasie

Gdzie umiescisz butelke jako tadunek?

W wyzwaniu Claw Arm bedziesz transportowac butelke za pomocg Clawbota V5. Bytoby to
tatwe, ale musisz scigac¢ sie robotem z ramieniem kleszczowy uniesionym na rézne
wysokosci. Aby wiec zapobiec przewroceniu sie robota, musisz zdecydowac, gdzie najlepiej
umiesci¢ butelke. Przetestuj swoje zatozenia i przeprowadz kilka prob z V5 Clawbot.

Zacznij od sprawdzenia nastepujgcych zagadnieh:

e (Gdzie znajduje sie srodek ciezkosci w V5 Clawbot?

e Czy jego srodek ciezkosci porusza sie, gdy ramie z kleszczami jest podniesione? Jesli
tak, w jakim kierunku?

e Jak szybko V5 Clawbot moze przyspieszy¢ i zachowac stabilnosc¢, gdy jego ramie jest
opuszczone?

e Jak szybko V5 Clawbot moze przyspieszy¢ i pozostac stabilnym, gdy jego ramig jest
podniesione?

e Czy potozenie butelki wptywa na stabilnos¢ V5 Clawbot?

e Kto powinien by¢ kierowcg w kazdej z trzech rund?



Logging data

Data logging helps you collect the information you need to make a sound, justified decision.

Using the example table below, record your results from at least 9 trial runs. Write the results
of each trial in a new row. Fill out each column as follows:
e Driver: the name of the teammate who drove the robot
¢ Bottle Position: the location you placed the bottle on the robot
¢ Arm Height: the height the robot's arm was raised
¢ Acceleration: the measure of how quickly you accelerated the robot at the start
o Acceleration = change in velocity / change in time
e Stayed Upright: yes or no

After you have recorded each trial run, use the results to choose a position for the bottle that
lets you accelerate quickly and remain stable.

Example Data Log

Driver Bottle Position Arm Height Acceleration | Stayed Upright




Whptyw srodka ciezkosci na
projekt robota

V5 Competition Super Kit

Biorgc pod uwage w projekcie srodek ciezkosci robota
Pokazany powyzej robot nazywa sie Stack. Jest to konstrukcja stworzona z zestawu V5

Competition Super Kit, aby konkurowac¢ w grze Tower Takeover 2019-2020 VEX Robotics
Competition.



Zwré¢ uwage, gdzie znajduje sie bateria i mézg Stacka. Zwrd¢ uwage, ze manipulatory sg
napedzane silnikiem i mozna je w razie potrzeby opuszczac i podnosic.

Aby zaprojektowac robota gotowego do zawoddw, konstrukcja robota musi by¢ stabilna.
Wymaga to od zespotu rozwazenia, gdzie znajduje sie srodek ciezkosci robota. Podniesienie
manipulatora powyzej okreslonej wysokosci nie powinno stwarzac ryzyka przechylenia sie
robota - nawet przy duzych predkosciach.




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




Przygotuj sie do wyzwania Claw

3 meters

1.25 meters

Trasa wyscigowa z rampg na drugiej potowie trasy

Przygotowanie do wyzwania

Korzystajgc z tego samego toru, co podczas eksploracji srodka ciezkosci za pomocg robota,
bedziesz Scigac sie parg Clawbotéw V5 z ramionami kleszczowymi uniesionymi na rézng
wysokos¢ podczas kazdej rundy. Wykorzystaj zdobytg wiedze o Srodku ciezkoci
poruszajgcego sie obiektu i danymi zebranymi podczas prob, aby odpowiednio ustawic
tadunek butelek we wszystkich trzech rundach.

Aby przygotowac sie do tego wyzwania, bedziesz potrzebowac:

e Zaklejona tasmg przestrzen na podtodze o diugosci okoto 3 metréw (119 cali) i
szerokosci 1,25 metra (49 cali).

e Rampa o szeroko$ci réwnej trasy (ok. 1,25 m lub 49 cali), co najmniej 60 cali od linii
startu.

e Co najmniej jedna plastikowa butelka wypetniona piaskiem o pojemnosci 500 ml na
kazdy V5 Clawbot.

e Miejsce do odnotowania zwyciezcow kazdej rundy.




Przejrzyj | ulepsz swoj plan przed

podjeciem wyzwania

Odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku inzynieryjnym, gdy Twoj zespot przeglada
plany dotyczgce wyzwania.

e Czy butelka jest w najlepszej mozliwej pozycji? Jesli tak, jaka to pozycja?
e Jak szybko Twdj V5 Clawbot powinien przyspieszy¢ podczas wyscigu?
e Kitory cztonek druzyny bedzie prowadzit i kontrolowat Clawbota V5 w kazdej rundzie?

Przejrzyj dane zebrane przez Twoj zespot podczas wezedniejszych testow robota.

e Czy pozycja, ktorg wybrates$ dla swojej butelki, jest potwierdzona danymi z préb?
e Czy wybrane przez Ciebie przyspieszenie V5 Clawbot jest wspierane przez dane z
testow?

e Czy w kazdej rundzie Clawbota prowadzi ten sam kierowca, co w rundzie prébnej?




Wyzwane Claw Arm

V5 Clawbot wechodzgcy po rampie z liniami wskazujgcymi miejsca, w ktore kleszcze muszg zostac wyciggniete

Wyzwanie Claw Arm

To wyzwanie sprawdzi, ktéry V5 Clawbot moze przedostaé sie przez rampe i do mety jako
pierwszy z ramieniem wyciggnietym coraz wyzej i wyzej w kazdej rundzie.

Zasady wyzwania:

e Wszystkie Clawboty V5 bedg sterowane bezprzewodowo i bedg wykonywaty program
Drive.

o \Wszystkie konkurujgce roboty muszg przetransportowac petng butelke 500 ml od linii
startu do mety bez dotykania podtogi.

e Kazdy Clawbot V5, ktory sie przewroci, przegrywa mecz.

e Podczas pierwszej rundy wszystkie roboty muszg miec¢ kleszcze w pozycji wyjsciowe;.

e Podczas drugiej rundy wszystkie Clawboty V5 muszg mie¢ uniesione ramiona co
najmniej 25,5 cm powyzej pozycji wyjsciowej.

e Podczas trzeciej rundy wszystkie roboty muszg mie¢ ramiona uniesione co najmnie;j
38 cm powyzej pozycji wyjsciowe;.

e Ten sam czlonek zespotu nie moze kontrolowac robota przez dwie rundy z rzedu. Tak
wiec przynajmniej dwoch roznych cztonkow druzyny bedzie musiato uczestniczy¢ w
trzech rundach wyzwania.

e Zwycieskie i przegrane zespoty z kazdej rundy Scigajg sie w nastepnej rundzie.
Zwyciezca wyscigu Rundy 3 wygrywa wyzwanie Claw Arm.

e Baw sie dobrze




Zrozum podstawowe pojecia i

dowiedz sie, jak zastosowac je w
réznych sytuacjach. Ten proces

powtorki bedzie motywowat do

nauki.




Powtorzenie

. Prawda czy fatsz: Srodek ciezkosci sztywnego obiektu prawdopodobnie nie
zmieni sie, ale srodek ciezkosci obiektu ruchomego prawdopodobnie moze
sie zmienié.

o Prawda
o Falsz

. Ktore z ponizszych s3 wazne przy rozwazaniu stabilnosci poruszajacego sie
obiektu?

o Jego predkosc lub przyspieszenie

o Jego $rodek ciezkosci

o Wszelkie sity dziatajgce na obiekt

o Wszystko to jest wazne przy okreslaniu stabilnosci poruszajgcego sie obiektu.
. Ktoéra z tych sit nie jest prawdopodobnie wazna przy rozwazaniu
stabilnosci poruszajacego sie obiektu?

Moment obrotowy

bezwtadnos¢

Grawitacja

Wszystkie te sity sg wazne przy okreslaniu stabilnosci poruszajgcego
sie obiektu.

O O O O

. Prawda czy fatsz: hustawka kotysze sie w gore i w dot, kiedy punkt podparcia
znajduje sie w srodku ciezkosci deski.

o Prawda
o Falsz

. Ktora z poniiszych strategii nie jest strategia, ktora poprawy wyniki Twojego
zespotu?

Podziel wigksze problemy na mniejsze, tatwiejsze do rozwigzania.
Przecéwicz kazdy aspekt wyzwania po jednej fazie na raz.

Pozwdl cztonkom zespotu pracowac niezaleznie bez wspotpracy z innymi.
Unikaj rozpraszania i pozostan przy zadaniu, aby osiggng¢ zamierzony cel.

O O O O




6. Prawda czy fatsz: Srodek ciezkosci V5 Clawbot przesuwat sie w do6t za kazdym
razem, gdy ramie byto podniesione wyziej.

o Prawda
o Falsz

7. Ktore z poniiszych zdan opisuje zaleznosé¢ miedzy potozeniem butelki,
wysokoscia ramienia i odpowiednim przyspieszeniem?

o Butelke mozna trzymac¢ na podstawie V5 Clawbot lub w kleszczach i oba pozwalajg
nam na szybkie przyspieszenie bez przewracania sie.

o Trzymajgc butelke w kleszczach z wysoko podniesionym ramieniem, uzywamy
duzego przyspieszenia.

o Trzymanie butelki na podstawie V5 Clawbot (tuz nad Smart Motors) wymagato uzycia
wolnego przyspieszenia niezaleznie od wysokos$ci ramienia.

o Trzymanie butelki w podstawie V5 Clawbot (tuz nad Smart Motors) pozwala nam
korzystac z szybkiego przyspieszenia niezaleznie od wysokos$ci ramienia.

8. Prawda czy fatsz: V5 Clawbot prawdopodobnie pozostatby stabilny, gdyby
butelka byta pusta i znajdowata sie w kleszczach w uniesionym ramieniu,
nawet gdybyimy przyspieszyli tak szybko, jak to mozliwe.

o Prawda
o Falsz

9. W jaki sposdb potrzeba innego kierowcy miedzy rundami wptyneta na to
wyzwanie?

o Trudno jest dokfadnie wyjasni¢ koledze z druzyny, jak daleko nalezy nacisngc¢ joystick,
aby uzyskac wtasciwe przyspieszenie.

o Kazdy kierowca ma swoje wtasne nawyki zwigzane z prowadzeniem V5 Clawbot.

o Doswiadczenie kierowcy z pierwszej rundy nie mogto zosta¢ wykorzystane od razu w
drugiej rundzie.

o Ztych wszystkich powoddw trudniej byto mie¢ innego kierowce w drugiej rundzie.




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 otwér 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 watkow lub Srub.

Aby skorzystac¢ z retainera:

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



Wt6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomaoc go utrzymaé na miejscu.

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

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

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




Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

4 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystac z retainera:

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

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

*  Wiozy¢ nakretke szesciokgtng w sSrodkowg czes¢ retainera tak aby zrownata sie z
resztg elementu.



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

*  Uzyj Sruby 8-32 odpowiedniej dlugosci, aby przymocowac elementy konstrukcyjne do
retainera przez srodkowy otwor i nakretke szesciokagtna.




Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

1 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystac z retainera:

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

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

+ Jesli element jest uzywany do mocowania dwoch elementow konstrukcyjnych, wtéz
nakretke szesciokatng do drugiego konca retainera, tak aby byt wyrobwnany z resztg



elementu. W przypadku uzycia do zamocowania innego rodzaju elementu, takiego jak
np.: element dystansowy, moze by¢ wtasciwe wtozenie Sruby przez te strone.

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

» Jedli retainer jest uzywany do tgczenia dwéch elementéw konstrukcyjnych, uzy;j
sruby 8-32 o odpowiedniej dtugosci, aby zabezpieczy¢ elementy konstrukcyjne przez
otwor i nakretke szesciokatng. Jesli jest uzywany do tgczenia innego typu elementu,
takiego jak np.: element dystansowy, zabezpiecz go bezposrednio lub za pomocag
nakretki szesciokatne;.




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 wiasny dziennik, aby utatwi¢ wspétprace w grupie.

Twaj notatnik inzyniera powinien mie¢ nastepujace elementy:

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

*  Whpisy chronologiczne, z datg kazdego wpisu

+ Jasne, schludne i zwiezte notatki, dobrze zorganizowane

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

Wopis moze obejmowac:

*  Burze mozgéw

»  Szkice lub zdjecia prototypow

*  Pseudokod i schematy blokowe planowania

*  Wszelkie zastosowane obliczenia lub algorytmy

*  Odpowiedzi na pytania przewodnie

* Uwagi dotyczgce obserwaciji i / lub przeprowadzonych testow
* Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




