vEx /5

Czujnik wizyjny

Uzyj czujnika wizyjnego do
wykrywania obiektow!



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




Kompletny wyglad konstrukcji

-~

Gotoey VEX V5 Clawbot

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




Lista elementow: czesc 1

Mozesz go zbudowac z:

VEX V5 Classroom Starter Kit

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

2x- 3in Shaft

1x- 600mm V5 Smart Cable
1x-3.5in Shaft

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

C

2x- Rubber Bands

5x- Bearing Flat

0=

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

7x- 4 Post Hex Nut Retainer
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5x- 1 Post Hex Nut Retainer

1x - Claw Assembly

&

30x - 8-32 x 0.375 in Screw

4x-8-32 x 0.5 in Locking Screw

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

3x-0.5in Spacer 30x - 8-32 Nut
2x-8-32x 1inScrew
= o
6x-8-32 x 1.5 in Locking Screw 2x-0875inSpacer  21x- Rubber Shaft Collar

x-0.125 in Spacer 10x - High Strength Shaft Insert

4x - /5 Smart Motor

1x- V5 Battery Cable

1x- V5 Robot Brain
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1x- V5 Radio
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2x- V5 Battery Clip

1x- V5 Battery



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

Lista elementow: 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

2x - 4 in Omni Wheel 1x - High Strength 12 Tocth Pinicn 1x - High Strength 84 Tocth Gear




2x-8-32 Nut

2x-8-32x 0.375in Scraw

2x- £ Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20

Instrukcja budowania




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 odwrdcic (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 p6zniej w kroku 9.

Obecnie uzywany jest tylko jeden z dwéch podzespotéw 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
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-8-32x0.5in 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 mézgu
robota sg skierowane w strone Radia V5!




1x- V5 Robot Battery




Zielone elementy wskazujg, do ktérego portu w Mézgu robota nalezy podigczy¢ kazde
urzgdzenie za pomocg odpowiedniego kabla

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
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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
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Ten krok dodaje czesci do dwoch elementéw stworzonych w kroku 29.
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Upewnij sie, ze dodate$ element tylko do jednego z dwéch
podzespotow, ktére wiasnie utworzytes.




b = /%U/»x\ = . = /w‘w.\\v/‘.r\ = e - /».UKN. s e . a w a @O w
e -

v

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

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




Dodanie czujnika wizyjnego

Po ztozeniu Clawbota skorzystaj z ponizszych instrukcji, aby dodaé czujnik wizyjny.

3

2x-8-32x0.375in Screws  1x- Vision Sensor 1x- 90 Degree Gusset




1x- 1 in Standoff

1x-8-32x0.375in Screw




1x-8-32x 0.375in Screw ~




1x- 600mm V5 Smart Cable




Analiza

Po zakonczeniu budowy sprawdz, co potrafi robot. Poznaj swojg konstrukcje, a nastepnie
odpowiedz na ponizsze pytania w swoim notatniku technicznym.

Zwro¢ uwage, jak przednie kota Clawbota sg napedzane silnikami. Pomys$l o roztozeniu
ciezaru na Clawbocie.

e A gdyby tak zwiekszy¢ predkosc lewego i prawego silnika, a robot byt sterowany za
pomocag kontrolera?

e Gdyby robot zostat poproszony o szybkg jazde wstecz, co mogtoby sie
sta¢ i dlaczego? Zastanéw sie, gdzie na robocie znajduje sie ciezar
ramienia, kleszczy, baterii i Mézgu.




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




Czyjm jest czujnik wizyjny? — Bloki

VEXcode V5

Opis
Czujnik wizyjny umozliwia robotowi zbieranie danych wizualnych na zywo. Transmisja na

zywo to transmisja strumieniowa tego, co przechwytuje kamera wideo. Czujnik wizyjny jest
jak inteligentny aparat, ktéry moze obserwowac, wybiera¢, dostosowywac i przechowywac

kolory oraz obiekty pojawiajgce sie w jego polu widzenia.

Czujnik wizyjny 276-4850

Mozliwosci:
e Ten czujnik moze by¢ uzywany do rozpoznawania koloréw i wzoréw koloréw.

e Ten czujnik moze by¢ uzywany do sledzenia obiektu.
e Ten czujnik moze stuzy¢ do zbierania informacji o srodowisku.

Czujnik wizyjny umozliwia robotowi wykorzystanie wizualnych danych wejsciowych z
otoczenia. Projekt moze nastepnie okresli¢, w jaki sposéb wizualne dane wejsciowe powinny
wptyng¢ na zachowanie robota. Na przyktad robot moze wykonywaé czynnoséci (dane
wyjsciowe), takie jak obracanie sie silnikow lub wyswietlanie wynikéw na ekranie LCD.



Czujnik wizyjny moze réwniez uchwycic¢ zdjecie tego, co jest przed nim i analizowa¢ zgodnie
z pytaniami uzytkownika. Na przyktad uzytkownik moze zebra¢ dane ze zdjecia, takie jak:
jakiego koloru jest obiekt? Czy w ogole zostat wykryty obiekt? Jak duzy jest obiekt
(szerokos¢ i wysokosc)?

Robot moze podejmowac decyzje na podstawie tych danych. Czesciowy, przyktadowy
projekt ponizej pokazuje, jak to sie robi. Po uruchomieniu projektu wielokrotnie
sprawdzane sg trzy kolory, a kazda taka kontrola to inne wydarzenie. Ponizej pokazane
jest tylko zdarzenie sprawdzajgce obecnosc¢ koloru niebieskiego. Na tym stosie robot
drukuje ,Niebieski obiekt znaleziono”, jesli zostanie wykryty niebieski obiekt lub ,Brak
niebieskiego obiektu” w innym przypadku. Zdarzenia checkRed i checkGreen, ktére nie
zostaty pokazane ponizej, majg podobne stosy przy podejmowaniu decyzji, co
wydrukowaé na ekranie Mézgu robota.

-
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Uzywanie czujnik wizyjnego — Bloki

VEXcode V5

Skompletuj wymagany sprzet, swoéj notatnik inzynieryjny i otworz bloki VEXcode V5.

Wymagany sprzet / oprogramowanie:

llos¢ Sprzet / inne przedmioty

1 VEX V5 Classroom Starter Kit

1 Bloki VEXcode V5 Blocks (najnowsza wersja, Windows, MacOS, Chromebook)
1 Notes inzyniera

1 Konfiguracja czujnik wizyjnego (samouczek)

1 Dostrajanie czujnika wizyjnego (samouczek)

1 Rozpoznawanie obiektéw — przyktadowy projekt

To éwiczenie dostarczy Ci umiejetnosci do korzystania z czujnika wizyjnego.

Mozesz skorzysta¢ z informacji pomocy zawartych w blokach VEXcode V5, aby dowiedzie¢
sie wiecej o blokach. Wskazéwki dotyczgce korzystania z funkcji pomocy mozna znalez¢ w
samouczku Korzystanie z pomocy.

@~ rile -@ Tutorials

1. Otwor przyktadowy projekt.

» Bloki VEXcode V5 zawierajg wiele roznych przyktadowych projektow. Uzyjesz jednego z
nich w tej analiziei. Aby uzyska¢ pomoc i wskazoéwki dotyczgce korzystania z
przyktadowych projektow, zapoznaj sie z samouczkiem Korzystanie z przyktadow i
szablonow.

@ ~aEEile ! Tutorials

Nastepnie otworz przyktadowy projekt Detecting Objects (Vision) — Rozpoznawane obiektow.


https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexedr/products/v5-kits/276-7010.html
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://www.vexrobotics.com/vexcode-download
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953791-How-to-Install-on-Windows-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035953791-How-to-Install-on-Windows-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591892-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591892-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035591892-How-to-Install-on-macOS-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954211-How-to-Install-on-a-Chromebook-VEXcode-V5-Blocks
https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/360035954211-How-to-Install-on-a-Chromebook-VEXcode-V5-Blocks
https://www.vexrobotics.com/276-3023.html
https://www.vexrobotics.com/276-3023.html
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. Open Recent >
Drivetrain
. Open Examples h
Looks Save B

Wykonaj nastepujgce kroki:

e Otworz menu Plik.
o \Wybierz Otworz przyktady.
o Skorzystaj z paska filtru u gory aplikacji i wybierz opcje ,Wykrywanie” - Sensing.

< Back Choose an example file

Accurate Turns Clawbot Control Controller Buttons Detect Collisions Detecting Distances

Detecting Light

o Wybierz i otworz przyktadowy projekt Wykrywanie obiektéw (wizja).

1 //’
O
@-- Fise

Detecting Objects
(vision)

e Zapisz swoj projekt jako Wykrywanie obiektow.

@ Detecting Object... Saved

SLOT

e Sprawdz, czy nazwa projektu Wykrywanie obiektow znajduje sie teraz w oknie na

Srodku paska narzedzi.
e Aby uzyskac¢ dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczacy korzystania z
przyktadowych projektow i szablonow.

@~ File -@ Tutorials




2. Konfiguracja i uzywanie czujnika wizyjnego

o Rozpocznij od obejrzenia filmu instruktazowego Konfigurowanie czujnika wizyjnego
o Nastepnie skonfiguruj czujnik wizyjny dla trzech kolorowych obiektow: czerwonego,
zZielonego i niebieskiego.

W 142 H 142

HREDBCE B\ BLUEBOX

1

REDBOX

GREENBOX

1

1

1

SIG_7

Clear All

m
_

Objects Codes

V1.0.18 15 Connected

e Otworz poprzednio zapisany przyktadowy projekt wykrywania obiektow (wizji).

-
-
-
-
S. B
<
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Detecting Objects
(vision)

e Jak jest uzywany czujnik wizyjny w tym projekcie? Przewiduj, co sie stanie, gdy
projekt zostanie uruchomiony, i zapisz prognozy w swoim notatniku inzynieryjnym.




setfontto Mono Extra Large * on Brain

‘ takea Vision5 v snapshotof BLUEBOX =

This project will detect 3
different colored objects and =
display when each object is S
found on the V5 Brain's screen.

set fontto Mono Extra Large * on Brain setfontto Mono Extra Large + on Brain

set cursor to row e column “ on Brain v

takea Vision5 » snapshotof GREENBOX w

" Vision5 v object exists?

e Pobierz i uruchom projekt. Umiesc roznokolorowe przedmioty przed czujnikiem wizyjnym
i obserwuj zachowanie robota. Zapisz w swoim notatniku inzynieryjnym, jak Twoje
przewidywania réznity sie lub byty zgodne w poréwnaniu z tym, co faktycznie
zaobserwowates w projekcie.

Aby uzyska¢ dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczacy pobierania i
uruchamiania projektu.

@~ File @ Tutorials

3. Dostrajanie czujnika wizyjnego

Czesto obiekt jest tak skonfigurowany, aby byt rozpoznawany przez czujnik wizyjny w jednym
Srodowisku, na przyktad w klasie. Gdy czujnik wizyjny zostanie nastepnie przeniesiony do
innego srodowiska, takiego jak miejsce zawoddéw, obiekt moze nie zosta¢ rozpoznany przez
czujnik wizyjny. Jest to czesto spowodowane zmiang oswietlenia po skonfigurowaniu czujnika
wizyjnego. Aby rozwigzaé ten problem, moze by¢ konieczne dostrojenie czujnika wizyjnego.




e Rozpocznij od obejrzenia filmu instruktazowego Tuning the Vision Sensor.
e Nastepnie ustaw czujnik wizyjny na trzy kolorowe obiekty: czerwony, zielony i
niebieski.

REDBOX” - BLUEBOX @ Set Clear

REDBOX @ Set Clear

II

GREENBOX

|

SIG_4

SIG_5

SIG_6 O Set

SIG_7 O Set

Clear All

Codes
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=
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V1.0.18 15 Connected

e Otworz poprzednio zapisany przyktadowy projekt wykrywania obiektow (wizji).
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Detecting Objects
(Vision)

o W jaki sposob dostrojenie czujnika wizyjnego wptynie na skutecznos¢ wykrywania
obiektéw? Przenies Clawbota do innej czesci pokoju, gdzie jest mniej lub wiece;j
Swiatta.

e Pobierz i uruchom projekt. Umiesc roznokolorowe przedmioty przed czujnikiem
wizyjnym i obserwuj zachowanie robota. Udokumentuj w swoim notatniku
technicznym, jak dobrze czujnik wizyjny wykrywa obiekty. Czy czujnik wizyjny
wymaga dostrojenia po zmianie lokalizacji?



Aby uzyskac dodatkowg pomoc, obejrzyj samouczek wideo dotyczgcy pobierania i
uruchamiania projektu.

@~ File -@-Tutorials

e W razie potrzeby dostroj czujnik wizyjny. Przetestuj czujnik wizyjny po
dostrojeniu, aby okresli¢, czy moze lepiej wykrywac obiekty i w razie potrzeby
dokonaj korekt.




Czym jest czujnik wizyjny? —

programowanie tekstowe

Opis

Czujnik wizyjny umozliwia robotowi zbieranie danych wizualnych na zywo. Transmisja na
zywo to transmisja strumieniowa tego, co przechwytuje kamera wideo. Czujnik wizyjny jest
jak inteligentny aparat, ktéry moze obserwowac, wybiera¢, dostosowywac i przechowywac
kolory oraz obiekty pojawiajgce sie w jego polu widzenia.

Czujnik wizyjny 276-4850

Mozliwosci:
e Ten czujnik moze by¢ uzywany do rozpoznawania kolorow i wzorow koloréw.

e Ten czujnik moze by¢ uzywany do sledzenia obiektu.
e Ten czujnik moze stuzy¢ do zbierania informacji o Srodowisku.

Czujnik wizyjny umozliwia robotowi wykorzystanie wizualnych danych wejsciowych z
otoczenia. Projekt moze nastepnie okresli¢, w jaki sposéb wizualne dane wejsciowe powinny
wptyng¢ na zachowanie robota. Na przyktad robot moze wykonywaé czynnoséci (dane
wyjsciowe), takie jak obracanie sie silnikéw lub wyswietlanie wynikow na ekranie LCD.



Czujnik wizyjny moze rowniez uchwycic¢ zdjecie tego, co jest przed nim i analizowa¢ zgodnie
z pytaniami uzytkownika. Na przyktad uzytkownik moze zebraé dane ze zdjecia, takie jak:
jakiego koloru jest obiekt? Czy w ogdle zostat wykryty obiekt? Jak duzy jest obiekt
(szerokosc¢ i wysokosc)?

Robot moze podejmowac decyzje na podstawie tych danych. Czesciowy, przyktadowy projekt
ponizej pokazuje, jak to sie robi. Po uruchomieniu projektu wielokrotnie sprawdzane sg trzy
kolory, a kazda taka kontrola to inne wydarzenie. Ponizej pokazane jest tylko zdarzenie
sprawdzajgce obecnosc¢ koloru niebieskiego. Na tym stosie robot drukuje ,Niebieski obiekt
znaleziono”, jesli zostanie wykryty niebieski obiekt lub ,Brak niebieskiego obiektu” w innym
przypadku. Zdarzenia checkRed i checkGreen, ktore nie zostaty pokazane ponizej, majg
podobne stosy przy podejmowaniu decyzji, co wydrukowac na ekranie M6zgu robota.

#include "vex.h"
using namespace vex;

event checkBlue = event();
event checkRed = event();
event checkGreen = event();

void hasBlueCallback() {
Brain.Screen.setFont(mono20);
Brain.Screen.clearLine(1, black);
Brain.Screen.setCursor(Brain.Screen.row(), 1);
Brain.Screen.setCursor(1, 1);
Vision5.takeSnapshot(Vision5__BLUEBOX) ;
if (Vision5.objectCount > 0) {
Brain.Screen.print("Blue Object Found");
} else {
Brain.Screen.print("“No Blue Object");
}
}

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

vexcodeInit();

checkBlue (hasBlueCallback);

while (true) {
checkBlue.broadcast();
checkRed.broadcast();
checkGreen.broadcast();
wait(1, seconds);




Uzywanie czujnika —

programowanie tekstowe

Skompletuj wymagany sprzet, swoj notatnik inzynieryjny i otworz oprogramowane do
programowania tekstowego.

Wymagany sprzet/oprogramowanie:

llos¢ Sprzet/inne przedmioty

1 VEX V5 Classroom Starter Kit

1 Bloki VEXcode V5 Blocks (najnowsza wersja, Windows, MacOS, Chromebook)
1 Notes inzyniera

1 Konfiguracja czujnik wizyjnego (samouczek)

1 Dostrajanie czujnika wizyjnego (samouczek)

1 Rozpoznawanie obiektéw — przyktadowy projekt

To éwiczenie dostarczy Ci umiejetnosci do korzystania z czujnika wizyjnego.

Mozesz skorzysta¢ z informacji Pomocy w VEXcode V5 Text, aby dowiedzie¢ sie wiecej o
instrukcjach.

€ main.cpp M Help
Command Help ¢

b Module:  main.cpp
Right click on a command name in your workspace to

see help for that command

1. Otworz przyktadowy projekt.

e VEXcode V5 Text zawiera wiele réznych przyktadowych projektéw. Uzyjesz jednego z
nich w tej analizie.

Wykonaj nastepujgce kroki:
e Otworz menu Plik.
e Wybierz Otwérz przyktady.


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/360035935092-Open-Example-Projects-Tutorials

File Edit Tools [

New #BN
New Window
4 incly Ope ®0 7
C'_Qnan Recen ol .
G| Open Examples... br:
4 src | Open Tutorials... ted:
¢ Import... ription
e Export :
Save #S
Save All {+38S s:
Save As...
Preferences...
ART VEX
About... BITVEN
onfiguri

16 // [Name]
17 // Drivetrain

Wybierz i otworz przyktadowy projekt Detecting Objects (Vision) Rozpoznawanie
przedmiotow (wizja).

Examples
Detecting Distances Use the Range Finder to detect distance
Detecting Light Use the Light Sensor to detect the lighting of the room
Detecting Objects (Vision) Use the Vision Sensor to detect three colors
Detecting Walls (Bumper) Stops the robot when the Bumper is pressed
Inertial Printing Demo Prints values of the Inertial Sensor
Left Arcade Control the V5 Clawbot with the left joystick
Limiting Movement Use a limit switch to stop arm movement

Cancel Next

Zapisz swoj projekt jako Wykrywanie obiektéw.

0 =

DetectingObject

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

Ex< vs

KnowledgeBase / V5 / VEXcodeV5Text / Tutorials

# VeXKnowedge Dase Open Example Projects - Tutorials
Education >

Q

V5

Step 1: Launch VEXcode V5 Text

« Launch VEXcode V5 Text using the desktop shortcut.

Getting Started
Electronics

Mechanical

v v v v

VEXcode V5 Blocks




2. Konfiguracja i uzywanie czujnika wizyjnego

¢ Rozpocznij od przeczytania Vision Sensor - Robot Config - VEXcode Text.
o Nastepnie przeczytaj artykut Vision Sensor Adjustments - Robot Config - VEXcode
Text.
¢ Nastepnie skonfiguruj czujnik wizyjny dla trzech kolorowych obiektéw: czerwonego,
zielonego i niebieskiego.
cosox BLUEBOX

REDBOX

GREENBOX

1

SIG_4

SIG_6

1

1

SIG_7

m -

Clear All

Objects

V1.0.18 15 Connected

o Otworz poprzednio zapisany przyktadowy projekt wykrywania obiektow (wizji).

Examples
Detecting Distances Use the Range Finder to detect distance
Detecting Light Use the Light Sensor to detect the lighting of the room
Detecting Objects (Vision) Use the Vision Sensor to detect three colors
Detecting Walls (Bumper) Stops the robot when the Bumper is pressed
Inertial Printing Demo Prints values of the Inertial Sensor |
Left Arcade Control the V5 Clawbot with the left joystick =
Limiting Movement Use a limit switch to stop arm movement
Cancel - Next

o Jak jest uzywany czujnik wizyjny w tym projekcie? Przewiduj, co sie stanie, gdy
projekt zostanie uruchomiony, i zapisz prognozy w swoim notatniku inzynieryjnym.




#include "vex.h"
using namespace vex;

event checkRed = event();
event checkBlue = event();
event checkGreen = event();

void hasBlueCallback() {
Brain.Screen.setFont(mono40);
Brain.Screen.clearLine(1, black);
Brain.Screen.setCursor(Brain.Screen.row(), 1);
Brain.Screen.setCursor(1, 1);
Vision5.takeSnapshot(Vision5__BLUEBOX) ;
if (vVision5.objectCount > 0) {
Brain.Screen.print("Blue Object Found");
} else {
Brain.Screen.print("No Blue Object");

s

void hasRedCallback() {
Brain.Screen.setFont(mono49);
Brain.Screen.clearLine(3, black);
Brain.Screen.setCursor(Brain.Screen.row(), 1);
Brain.Screen.setCursor(3, 1);
Vision5.takeSnapshot(Vision5__REDBOX);
if (Vision5.objectCount > 0) {
Brain.Screen.print("Red Object Found");
} else {
Brain.Screen.print("No Red Object");

}

void hasGreenCallback() {
Brain.Screen.setFont(mono40);
Brain.Screen.clearLine(5, black);
Brain.Screen.setCursor(Brain.Screen.row(), 1);
Brain.Screen.setCursor(5, 1);
Vision5.takeSnapshot(Vision5__GREENBOX);
if (vision5.objectCount > 0) {
Brain.Screen.print("Green Object Found");
} else {
Brain.Screen.print("No Green Object");

}

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

checkBlue(hasBlueCallback);
checkRed(hasRedCallback) ;




e Pobierz i uruchom projekt. Umies¢ réznokolorowe przedmioty przed czujnikiem
wizyjnym i obserwuj zachowanie robota. Zapisz w swoim notatniku inzynieryjnym, jak
Twoje przewidywania roznity sie lub nie w poréwnaniu z tym, co faktycznie
zaobserwowate$ w projekcie.

3. Dostrajanie czujnika wizyjnego

Czesto obiekt jest tak skonfigurowany, aby byt rozpoznawany przez czujnik wizyjny w jednym
srodowisku, na przykfad w klasie. Gdy czujnik wizyjny zostanie nastepnie przeniesiony do
innego srodowiska, takiego jak miejsce zawodow, obiekt moze nie zostacC rozpoznany przez
czujnik wizyjny. Jest to czesto spowodowane zmiang oswietlenia po skonfigurowaniu czujnika
wizyjnego. Aby rozwigzac ten problem, moze by¢ konieczne dostrojenie czujnika wizyjnego.

e Rozpocznij od obejrzenia filmu instruktazowego Tuning the Vision Sensor.
e Nastepnie ustaw czujnik wizyjny na trzy kolorowe obiekty: czerwony, zielony i
niebieski.

REDBOX v BLUEBOX @ Set Clear

Il

REDBOX @ Set Clear

GREENBOX

|

SIG_4

O Set Clear

SIG_7 O Set Clear

g >
lII

Clear All

Objects Codes
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e Otworz poprzednio zapisany przyktadowy projekt wykrywania obiektoéw (wizji).

Examples
Detecting Distances Use the Range Finder to detect distance
Detecting Light Use the Light Sensor to detect the lighting of the room
Detecting Objects (Vision) Use the Vision Sensor to detect three colors ’
Detecting Walls (Bumper) Stops the robot when the Bumper is pressed
Inertial Printing Demo Prints values of the Inertial Sensor =
Left Arcade Control the V5 Clawbot with the left joystick U
Limiting Movement Use a limit switch to stop arm movement

[ cancel | Next

e W jaki sposob dostrojenie czujnika wizyjnego wptynie na skutecznos¢
wykrywania obiektéw? Przenies Clawbota do innej czesci pokoju, gdzie jest
mniej lub wiecej Swiatta.



Pobierz i uruchom projekt. Umies¢ réznokolorowe przedmioty przed czujnikiem
wizyjnym i obserwuj zachowanie robota. Udokumentuj w swoim notatniku
technicznym, jak dobrze czujnik wizyjny wykrywa obiekty. Czy czujnik wizyjny
wymaga dostrojenia po zmianie lokalizacji?

W razie potrzeby dostrdj czujnik wizyjny. Przetestuj czujnik wizyjny po dostrojeniu,
aby okresli¢, czy moze lepiej wykrywac obiekty i w razie potrzeby dokonaj korekt.




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




Postrzeganie w pojazdach
autonomicznych

Autonomiczny pojazd z szeregiem czujnikbw

Postrzeganie w samochodach autonomicznych

Pojazdy autonomiczne wykorzystujg szerokg game czujnikdéw do obserwowania otoczenia,
komputerow poktadowych do tgczenia i przetwarzania danych ze wszystkich tych czujnikow
oraz co najmniej jednego silnika do bezpiecznego poruszania pojazdem po drodze za
pomocg sztucznej inteligenciji (Al - artificial intelligence). Pojazdy autonomiczne czesto
korzystajg z kamer o wysokiej rozdzielczosci, aby moc rozpoznawac pieszych, znaki drogowe
i inne pojazdy. Dane wizyjne z kamer sg czesto tgczone z czujnikami wykorzystujgcymi lasery
do pomiaru odlegto$ci miedzy pojazdem a innymi obiektami. Dzieki temu komputery
poktadowe mogg podejmowac decyzje na podstawie typdw obiektdéw znajdujgcych sie w ich
otoczeniu i odlegtosci kazdego obiektu.




Nawigzanie do zawodow: Punkt
zwrotny - bloki VEXcode V5

VRC 2018 - 2019 Boisko Turning Point — Punkt zwrotny

Mozliwosci robota

Gra Turning Point (Punkt zwrotny) 2018 - 2019 VEX Robotics Competition wymagata od
graczy przetgczania flag miedzy innymi elementami gry. Lacznie byto dziewie¢ flag: trzy
dolne flagi, kiére mozna byto przetgczac¢ przez robota, i szes¢ wysokich flag, ktére mozna
byto przetgczac tylko przez uderzenie w nie pitkami. Zespoty biorgce udziat w zawodach
musiaty wymysli¢ sposéb na uderzenie w wyzsze flagi za pomocg wyrzutni pitek. Jesli
mozesz sobie wyobrazi¢, zaprogramowanie robota tak, aby uderzat w flagi za pomoca
pitek, przy uzyciu pomiaréw, moze nie zawsze by¢ doktadne. Jesli robot wykona jeden
btedny obrét podczas okresu autonomicznego, istnieje mozliwos¢, ze zadna z flag nie
zostanie trafiona, poniewaz obliczenia bytyby btedne. Podobnie w przypadku wyzwania
Driving Skills, zespotom moze by¢ trudno recznie ustawic robota tak, aby prawidtowo
wyrzucic pitke.

Gry VEX Robotics Competition czesto wykorzystujg rozne kolorowe elementy gry, dlatego
wielkg zaletg bytoby zaprojektowanie robota z czujnikiem wizyjnym. Na przyktad w grze
Turning Point czujnik wizyjny mogt zosta¢ uzyty do wykrycia flag, a nastepnie prawidtowego
ustawienia robota w celu wykonania doktadnych strzatéw. Nalezy zauwazy¢, ze czujniki
wizyjne sg wrazliwe na oswietlenie w réznych srodowiskach. W ustawieniach zawodéw jest
czas na dostrojenie czujnika wizyjnego, a dostrojenie czujnika wizyjnego to wazny element,
ktéry zespoty powinny zastosowac.



Nawigzanie do zawodow: Punkt
Zwrotny — programowanie tekstowe

VRC 2018 - 2019 Boisko Turning Point — Punkt zwrotny

Mozliwosci robota

Gra Turning Point — Punkt zwrotny 2018 - 2019 VEX Robotics Competition wymagata od
graczy przetgczania flag miedzy innymi elementami gry. Lacznie byto dziewie¢ flag: trzy dolne
flagi, ktére mozna byto przetaczaé przez robota, i sze$¢ wysokich flag, ktére mozna byto
przetgczac tylko przez uderzenie w nie pitkami. Zespoty biorgce udziat w zawodach musiaty
wymysli¢ sposob na uderzenie w wyzsze flagi za pomocg wyrzutni pitek. Jesli mozesz sobie
wyobrazi¢, zaprogramowanie robota tak, aby uderzat w flagi za pomocg pitek, przez
wykorzystanie pomiaréw, moze nie zawsze by¢ doktadne. Jesli robot wykona jeden btedny
obrot podczas okresu autonomicznego, istnieje mozliwos¢, ze zadna z flag nie zostanie
trafiona, poniewaz obliczenia bytyby btedne. Podobnie w przypadku wyzwania Driving Skills,
zespotom moze by¢ trudno recznie ustawi¢ robot, aby prawidtowo wyrzucic pitke. W ten
sposob wykwalifikowane zespoty zaprogramowatyby robota za pomocg czujnika wizyjnego do
wykrywania flag, a nastepnie odpowiednio ustawiaty robota w celu wykonywania doktadnych
rzutow.




Czy istnieje skuteczniejszy sposéb,
aby dojsé do tego samego
wniosku? Zastanéw sie nad tym
czego sie nauczyltes i sprébuj to
ulepszyé.




Przygotuj sie na wyzwanie

zwigzane z danymi wizji — Bloki
VEXcode V5

Bloki czujnika wizyjnego
Bloki VEXcode V5 maijg bloki dla czujnika wizyjnego. Pierwsze dwa uzytes juz w sekcji Play,
aby zrobi¢ zdjecie i sprawdzi¢, czy obiekt istnieje.

Na ponizszym rysunku wida¢, ze blok zdjecia przechwycit zdjecie GREENBOX. Obiekt,
GREENBOX, zostat zidentyfikowany na obrazie, wiec odpowiedzig, czy istnieje, jest
PRAWDA.

Przyjrzyjmy sie innym blokom i temu, co méwig nam ich wartosci.

Vision5 » object exists? —_— TRUE
takea Vision5 v snapshotof GREENBOX w
Vision5 » object count —_—
(0,0) (315,0)

CEED - - |
CIEEEED -
CEEED - |
e

¢ Blok liczby obiektow informuje nas, ile obiektéw GREENBOX znajduje sie na zdjeciu. Tutaj

(0,211) (315,211)

wykryto tylko 1.

¢ Srodkowa warto$¢ X méwi nam, czy obiekt GREENBOX znajduje sie na lewo czy na
prawo od srodka robota. Pamietaj, ze czujnik wizyjny powinien by¢ zamontowany na
srodku robota skierowany do przodu, wiec widok obrazu jest widokiem robota.

o Jesli srodek X jest wiekszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na prawo od srodka robota.

o Jesli srodek X jest mniejszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na lewo od srodka robota.

e Srodkowa warto$¢ Y méwi nam, czy GREENBOX jest wyzej, czy nizej niz punkt $rodkowy

robota.




o Jedli Srodek Y jest wiekszy niz 105,5, obiekt znajduje sie ponizej srodka robota.

o Jesdli Srodek Y jest mniejszy niz 105,5, obiekt znajduje sie wyzej niz Srodek robota.

e Wartosci szerokosci i wysokos$ci mowig nam, jak blisko robota znajduje sie GREENBOX.

o Obiekt o tej samej wielkosci bedzie miat wiekszg szerokosc¢ i wysokosc, gdy zblizy sie do
robota.

Jak obliczane sg wartosci srodkowego X i srodkowego Y?

Wartosci sg obliczane na podstawie wspoétrzednych na zdjeciu. Szerokos¢ i wysoko$¢ obiektu
sg juz obliczone.

Czujnik wizyjny Sledzi wartosci X i Y lewego gornego rogu obiektu. Ponizej te wspotrzedne to
(84, 34).

(0,0) (315,0)

X B4 ¥ 34
W 140 H 142

(0,211) (315,211)

Wartosci srodkowego X i sSrodkowego Y mozna obliczy¢ na podstawie wspétrzednych lewego
goérnego rogu (84, 34) oraz podanych wartosci szerokosci (szer. 140) i wysokos$ci (wys. 142).




Visions v object centerX v Emmmmmms o 154

Vision5 v object centerY v I 105

VisionS * object width v | Ee— 140

Vision5 * object height » 142

e centerX =140/2 + 84 =154

o centerX = potowa szerokos$ci obiektu dodanego do jego skrajnej lewej wspotrzednej X
e centerY =142/2 + 34 = 105

e centerY = potowa wysokosci obiektu dodanego do jego najwyzszej wspotrzednej Y




Praktyka przezd wyzwaniem —

bloki VEXcode V5

takea Vision5 + snapshotof REDBOX +

Freeze

(0,211) (315,211)

Dodaj brakujgce wartosci ponizej w swoim notatniku
inzyniera.
Oto dane dostarczone z obrazu:

X =50
Y =36
W =152
H =150



TRUE

Vision5 + object width « ——p-

e ) ———— 150

e Czy REDBOX znajduje sie po lewej czy po prawej stronie punktu srodkowego robota?
e Czy REDBOX jest wyzej czy nizej niz srodek robota?




Wyzwanie zwigzane z danymi
wizji — bloki VEXcode V5

X 90 Y 62
W 102 H

YELLOWRBO
_—

Ukoncz wyzwanie, odpowiadajgc na pytania i
uzupetniajgc brakujgce dane w swoim notatniku
technicznym.

o Kitora z tych instrukcji blokowych zostata uzyta do wykonania powyzszego zdjecia?

e Uzupeij wartosci:



Vision5 + object exists? —

o -
D

Vision5 + object centerY « IR

Vision5 v object width « —

Visions v objedt height v D

Czy YELLOWBOX znajduje sie na lewo czy na prawo od $rodka robota?

Czy YELLOWBOX znajduje sie powyzej czy ponizej punktu srodkowego robota?
YELLOWBOX NIE jest najlepszg nazwg, aby nadac temu obiektowi, jesli chcesz
tatwo rozpoznac, ktéra sygnatura kolorystyczna jest ktéra. Ktéra z tych nazw jest
lepsza? Dlaczego?

YELLOWGEAR

YELLOWCUBE




Przygotuj sie na wyzwanie zwigzane

Z danymi wizji — programowanie
tekstowe

Instrukcje czujnika wizyjnego

W programowaniu tekstowym uzywa sie instrukcji przeznaczonych dla czujnika wizyjnego.
Pierwsze dwa uzytes juz w sekcji Play, aby zrobi¢ zdjecie i sprawdzi¢, czy obiekt istnieje.

Na ponizszym rysunku wida¢, ze instrukcja snapshot przechwycita zdjecie GREENBOX.
Obiekt, GREENBOX, zostat zidentyfikowany na obrazie, wiec odpowiedzig, czy istnieje, jest
PRAWDA.

Przyjrzyjmy sie innym instrukcjom i temu, co méwig nam ich wartosci.

JVis ion5.takeSnapshot(Vision5__GREENBOX) ;

l /Visions.objectCount >0 e

(e,0) (315,0)

Vision5.o0bjectCount _—
Vision5.objects[0].centerX — 154
Vision5.objects[0].centerY — 105
Vision5.objects[0].width _— 140
Vision5.objects[0].height —m8 —» 142

(0,211) (315,211)

¢ Instrukcja object count méwi nam, ile obiektow GREENBOX znajduje sie na obrazie. Tutaj
wykryto tylko 1.

o Srodkowa warto$¢ X méwi nam, czy obiekt GREENBOX znajduije sie na lewo czy na
prawo od srodka robota. Pamietaj, ze czujnik wizyjny powinien by¢ zamontowany na
srodku robota skierowany do przodu, wiec widok zdjecia jest widokiem robota.

o Jesli srodek X jest wiekszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na prawo od srodka robota.

Jedli srodek X jest mniejszy niz 157,5, obiekt znajduje sie na lewo od srodka robota.

Srodkowa warto$é Y méwi nam, czy GREENBOX jest wyzej, czy nizej niz punkt $rodkowy

robota.

Jesli srodek Y jest wiekszy niz 105,5, obiekt znajduje sie ponizej srodka robota.

Jesli srodek Y jest mniejszy niz 105,5, obiekt znajduje sie wyzej niz Srodek robota.

Wartosci szerokosci i wysoko$ci méwig nam, jak blisko robota znajduje sie GREENBOX.

Obiekt o tej samej wielkosci bedzie miat wiekszg szerokos¢ i wysokosé, gdy zblizy sie do

robota.

O

O ® O O



Jak obliczane sg wartosci srodkowego X i sSrodkowego
Y?

Wartosci sg obliczane na podstawie wspotrzednych na zdjeciu. Szerokosc¢ i wysokos¢ obiektu
sg juz obliczone.

Czujnik wizyjny sledzi wartosci X i Y lewego gérnego rogu obiektu. Ponizej te wspoirzedne to
(84, 34).

(0,0) (315,0)

4 ¥ 34
40 H 142

(EENBO

(0,211) (315,211)

Wartosci srodkowego X i sSrodkowego Y mozna obliczy¢ na podstawie wspétrzednych lewego
gornego rogu (84, 34) oraz podanych wartosci szerokosci (szer. 140) i wysokosci (wys. 142).

VisionS.objects[8]).centerX = 154
Vision5.objects[@].centerY > 105
Vision5.objects[0] .width = 140
Vision5.objects[@].height e 142




e centerX =140/2 + 84 = 154

o centerX = potowa szerokosci obiektu dodanego do jego skrajnej lewej wspotrzednej
X

e centerY = 142/2 + 34 = 105

o centerY = polowa wysokos$ci obiektu dodanego do jego najwyzszej wspotrzednej Y




Praktyka przed wyzwaniem —

programowanie tekstowe

Vision5.takeSnapshot(Vision5__REDBOX) ;

(0,0) (315,0)

X 50 ¥ 36
W 152 B 150

Freeze

(0,211) (315,211)

Dodaj brakujgce wartosci w swoim notatniku inzyniera.

Oto dane dostarczone ze zdjecia:

* X=50
* Y=36
* W=152
* H=150




Vision5.objectCount > 0 > True
Vision5.objectCount > ?
Vision5.objects[0].centerX B ?
Vision5.objects[0].centerY s 111
Vision5.o0bjects[0].width B ?
Vision5.o0bjects[0].height > 150

e Czy REDBOX znajduje sie po lewej czy po prawej stronie punktu srodkowego
robota?
e Czy REDBOX jest wyzej czy nizej niz srodek robota?




Wyzwanie zwigzane z danymi wizji

Programowanie tekstowe

X 90 Y 62
W 102 H 98

Freeze

Ukoncz wyzwanie, odpowiadajgc na pytania i
uzupetniajgc brakujgce dane w swoim notatniku
technicznym.

e Ktéra z instrukcji zostata uzyta do wykonania powyzszego zdjecia?
e Uzupehij wartosci:




Vision5.objectCount > 0 —_—

Vision5.objectCount —_—

Vision5.objects[0].centerX ——»

Vision5.o0bjects[0].centerY —0 4 ———p

Vision5.o0bjects[0].width B

Vision5.objects[0].height —m8 —»

Czy YELLOWBOX znajduje sie na lewo czy na prawo od $rodka robota?

Czy YELLOWBOX znajduje sie powyzej czy ponizej punktu srodkowego robota?
YELLOWBOX NIE jest najlepszg nazwg, aby nadac temu obiektowi, jesli chcesz
tatwo rozpoznac, ktéra sygnatura kolorystyczna jest ktora. Ktora z tych nazw jest
lepsza? Dlaczego?

YELLOWGEAR

YELLOWCUBE




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




Powtorzenie — bloki VEXcode V5

1. Co robi blok snapshot w tym przyktadzie?

<

!

clear all rows on Brain »

Detect Blue
set cursor to row 0 column n on Brain »

takea Vision5 v snapshotof BLUE_BLOCK w

Vision5 » object exists?
{18l Blue Object Found JNelili=T¢1II8 4

{11l No Blue Object NelilN=TETIR4

Przesyta ciggte wideo przedstawiajgce to, co widzi czujnik wizyjny

Drukuje kolor obiektu na ekranie Mozgu

Okresla, czy obiekt istnieje lub nie

Wykonuje zdjecie biezgcego obrazu z czujnika wizyjnego, aby mozna byto go
przeanalizowac

O O O O

2. Ktore z poniiszych dziatan powinny by¢ pierwsze podczas konfigurowania
sygnatury dla czujnika wizyjnego?

Nadal obraz, aby mozna byto wybrac obszar koloru
Wybierz przycisk ,Ustaw”

Wyczys¢ sygnature

Umies¢ obiekt w polu widzenia czujnika wizyjnego

O O O O



. Ktore z ponizszych NIE jest przyktadem dostrojenia czujnika wizyjnego?

0 O O O

Regulacja suwaka sygnatury koloréw

Regulacja jasnosci

Zresetowanie sygnatury kolorystycznej regulacji suwaka i jasnosci nie pomaga
Obliczanie srodka x

. Dlaczego blok na zawsze jest uzywany w przyktadowym projekcie
wykrywania obiektow?

O

@)
@)

»Znaleziono niebieski obiekt” powinien by¢ wyswietlny caty czas

Blok snapshot pobiera tylko jedno aktualne zdjecie tego, co widzi czujnik wizyjny.
Korzystanie z bloku na zawsze umozliwia czujnikowi wizyjnemu wykonywanie wielu
zdje¢, dzieki czemu moze stale sprawdzac rézne obiekty.

Bloki w srodku powinny sie powtarzac tylko okreslong liczbe razy

Blok jezeli-to-w przeciwnym wypadku musiat by¢ zawarty w innym bloku zapetlonym

. Wartosé X obiektu znajdujaca sie najbardziej po lewej stronie wynosi 30
pikseli, a szerokos¢ wynosi tacznie 40 pikseli. Co jest prawda o tym obiekcie?

O O O O

Jego centerX ma wartosc 50 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 70 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 50 i znajduje sie na prawo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 70 i znajduje sie na prawo od punktu sSrodkowego robota.




Powtorzenie — programowanie

tekstowe

6. Co robi instrukcja takeSnapshot()?

Przesyta ciggte wideo przedstawiajgce to, co widzi czujnik wizyjny

Drukuje kolor obiektu na ekranie Mozgu

Okresla, czy obiekt istnieje lub nie

Wykonuje zdjecie biezgcego obrazu z czujnika wizyjnego, aby mozna byto go
przeanalizowac

O O O O

7. Ktore z poniiszych dziatan powinny byé pierwsze podczas konfigurowania
sygnatury dla czujnika wizyjnego?
o Nadal obraz, aby mozna byto wybra¢ obszar koloru
o Wybierz przycisk ,Ustaw”
o Wyczysc¢ sygnature
o Umiesc¢ obiekt w polu widzenia czujnika wizyjnego

8. Ktore z ponizszych NIE jest przyktadem dostrojenia czujnika wizyjnego?

o Regulacja suwaka sygnatury koloréw

o Regulacja jasnosci

o Zresetowanie sygnatury kolorystycznej regulacji suwaka i jasnosci nie pomaga
o Obliczanie $srodka x

9. Dlaczego instrukcja forever jest uzywana w przyktadowym projekcie
wykrywania obiektow?

o ,Znaleziono niebieski obiekt” powinien by¢ wyswietlany caty czas

o Instrukcja takeSnapshot() pobiera tylko jedno aktualne zdjecie tego, co widzi czujnik
wizyjny. Korzystanie z instrukcji forever umozliwia czujnikowi wizyjnemu
wykonywanie wielu zdjeé, dzieki czemu moze stale sprawdzac rézne obiekty.

o Instrukcje w srodku powinny sie powtarza¢ tylko okreslong liczbe razy

o Instrukcja if-then-else przeciwnym wypadku musiat by¢ zawarty w innym bloku
zapetlonym

10. Wartosé X obiektu znajdujaca sie najbardziej po lewej stronie wynosi 30
pikseli, a szerokosé wynosi tacznie 40 pikseli. Co jest prawda o tym obiekcie?

Jego centerX ma wartos¢ 50 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 70 i znajduje sie na lewo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 50 i znajduje sie na prawo od punktu srodkowego robota.
Jego centerX ma wartos¢ 70 i znajduje sie na prawo od punktu srodkowego robota.

O O O O



Dodatkowe informacje, zasoby i materialy.




Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

w/ Bearing Flat

AL

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 znajduije 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. Otwdr na koncu elementu jest przeznaczony do
przechodzenia watkéw lub Srub.

Aby skorzystac z retainera:

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



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

Wiozy¢ nakretke szesciokagtng w srodkowg czes¢ 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 szesciokatna.




Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

Ox#

4 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 4 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystaé z retainera:

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

o \Wi6z kwadratowy stupek wystajgcy z elementu do elementu konstrukcyjnego, aby
pomoc go utrzymaé na miejscul.

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

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

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



Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

1 Post Hex Nut Retainer

Uzywanie 1 Post Hex Nut Retainer

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

Aby skorzystac¢ z retainera:

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

e \Wi6z kwadratowy stupek wystajgcy z retainera do elementu konstrukcyjnego, aby
pomaoc go utrzymacé na miejscu.

e Jesli element jest uzywany do mocowania dwoch elementéw konstrukcyjnych, wiéz
nakretke szesciokgtng 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, wyréwnaj wszelkie dod atkowe komponenty z tytu gtdwnego
elementu konstrukcyjnego.

Jesli retainer jest uzywany do tgczenia dwdch elementéw konstrukcyjnych, uzyj sruby 8-
32 o odpowiedniej dtugosci, aby zabezpieczy¢ elementy konstrukcyjne przez otwoér 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 mbézgdéw

e Szkice lub zdjecia prototypéw

e Pseudokod i schematy blokowe planowania

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

e Notatki i refleksje na temat réznych iteracji




