wvEXx

Robotika od MS po SS
aneb
Rosteme s VEXem



Pomoc zkusengch lektord
/ (webindre, kurzy, mentoring)

-

™

Metodika a napli klubi
cl tipy a inspirace

TECHNICKA PODPORA

TECHNOLOGIE

Robotické stavebnice /

(nap¥. 2 NPO)




LAV MED Al
LAY MED A

Vybere si kazdy
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ROBOTIKA

Robotické sady jako podpora vyuky technickych obor ve Skolach.

Polytechnika rozviji u zakd jemnou motoriku, kreativitu pfi hledani alternativnich feseni, jejich tvaréi schopnosti,
predstavivost i fantazii. Mimo to si Zaci pfi praci ve skupinach zdokonaluji své socidlni a komunikaéni dovednosti, uci
se sdilet myslenky a zpétné hodnotit svou ¢innost a postupy.
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I Tri moznosti programovani

Dotkni se a programuj...



Tri moznosti programovani

0@ -

| drive until object &

‘turn random

Jde to i bez pocitace...
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Tri moznosti programovani

@ VEXcode Project

= Code

) Monitor Looks

Drivetrain

set print precisionto 0.1 »

Looks

play sound random ¥
O clear all rows

drive forward »

set cursor to next row

Operators set print color black v

drive reverse v for a steps »
tun  right » for @ degrees

&
g
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My Blocks
play sound honk »
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"= Actions
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Néco pro zkuSengjsi...
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Herni pole
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TECHNOLOGIE

TaSka pro uskladnéni a snadné pienaseni vSech soucasti P - . ano



Kdo si hraje nezlobi Fos




Bludiste

Nechme robota projit bludisté
s prekazkami.

Zadani

Naprogramuj robota tak, aby prosel bludiSté s pfekaikami.
Programovat robota mize$ 3 zpusoby (podle véku a

zkudenosti):
e tladitky

e kddovaci deskou -
e aplikaci VEXcode 123

2

Rozhodovani

Kazdy program lze vylepsit a
postupné rozdifit.

Robot pocita

Pfi kazdém kroku vpred se
robot pohybuje o jednu ¢islici
vyse. Pfi otoceni 0 180° se
robot pohybuje pfi kazdém
kroku o Eislici nize.

U prikladi vpravo je na
zakatku programu a pfi
operaci + a - zatroubeni.

Vylepseni

Zkus program vylepsit:
o pied otdc¢enim a po zastaveni vyda robot zvuk
e pfi otdceni sviti robot Cervené, pfi zastaveni se rozsviti
zelené

pick random @ to @ S

-

vEx 123
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Programovani

Naprogramuj robota tak, aby
e vypodital priklad
e ovéril vysledek

5+4=9

@EREEEERER
[Bd L_Jl__JL_J
1x@ 5)(0 1x@ 4x0

7-2=5
(sl
rmuuu J@@@
1x@ 7x0 1x@ ZXO 2x0
vEx 123

Nechme robota rozhodovat
nahodné za nas nebo ho
nechme kldst otazky.

Zadani

Rozhodovani

pracovat (otdzka, priklad, vyprévéni, preklad, ...)

>

L )

Naprogramuj robota tak, aby se roztotil a ndhodné zastavil.
Po ndhodném zastaveni robot ukdze poli¢ko, se kterym bude Zak

vEx 123
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Seznamte se

« 280 konstrukcénich dild
« packovy prepinac
* akumulator
* mozek - rfidici jednotka
« 3xmotor
* senzory
(dotykovy, opticky, elektromagnet
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Inovace :-)

Packovy prepinac Elektromagnet
moznost ovladat motory bez programovani vypnuti a zapnuti elektromagnetického
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Programovani - nevidéli jsme se uz nékde?

GO @~ soubor L2 @® VEXcode Project

NAVODY  KONSTRUKCE

= Kéd | ¥ Pohon

Magnet  Maa"! ‘ ‘ dodej magnet * energiina zesileni ¥
C -
Vzhled
@ \iiea
Ovladani
Vzhled obrazovky o
.
Vniméni
@]
@ Oto¢ zakladnu s ramenem a drz disk
Proménné
vymaz vSechny Fadky
- BE==
Moje bloky - - » -
otoé base vpravo o @ stupfiu
Komentafe
Vypni elektromagnet a pust disk
> 00/ 71:17
Ovladani -
[‘\C\ dodej magnet * energiina pustit v
& -
-
pakuj () wa
m W
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Konstruovani

Connectors

Large Beams
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TECHNOLOGIE

Tagka na stavebnice - S x



Konstrukce terénu

Uprav herni pole a program tak, aby: Priprav herni pole s rozmisténymi ,odpadky” (kole¢ka, gumy) a vyznat zelené stanovisté (start)
= vozitko dojelo ke vzorku martanské horniny (zeleny disk) a pomoci elektromagnetu a skladku (Cervené):
horninu shromazdilo a dovezlo na ,zékladnu Mars” do skladu zelenych hornin
= vozitko dojelo ke vzorku martanské horniny (¢erveny disk) a pomoci elektromagnetu -
horninu shromazdilo a dovezlo na ,zékladnu Mars” do skladu ¢ervenych hornin
. R T E °
. ‘
[ | |
; T ® o
vExeGo 1 |VvExeco :

Zadani 1 Reseni 1

Vytvor program tak, aby:
® rameno robota identifikovalo a pfesunulo jeden barevny disk na konkrétni misto
podle barvy

nastsy magnet v na zapnuto ¥

olof am v  nahoru v o@ stupfill v oo amw  nahoru v °° sphd v

oloé basew  vpravo v 00 stupii » || oloé basev  wpravo v ne stupili v

: ams | (e o @ sprt~ [ ooz ame doie o @) swpiiv
[N nastay magnet v na wypnuio v
nastav magnet v+ na vypnuto v |
| otoé  base v vievo v o° supdl v

olo base v

vEx o s vEx GO

www.vexrobotika.cz
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Seznamte se

500 plastovych konstrukcnich
a pohybovych dil(i

dalkovy ovladac

akumulator

mozek S LCD displejem

3x motor

senzory

(dotykovy, opticky,

vzdalenost, tlacitka)

plastovy prenosny box
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Programovani - nevidéli jsme se uz nékde?

- ~»
File @ Forward and Reve... > B - A o= kod
TUTORIALS sLoT DOWNLOAD RUN STOP SHARE FEEDBACK

. Vzhled R
. Vzhled
Code Viewer a - Vytiskni @
. 1 // Include the IQ Library Zvuk wytisknl @ by
e 2 #include "iq_cpp.h" @) ki Dictanced » veddlenosty mmv > (@) iak
otion 3 Udilosti o P
spin ClawMotor v forward v : : Joca | RpRC
4 //.Allows for ea51e|: use of the VEX Library ® -
Svetrain 5 using namespace vex; Oviadani
spin ClawMotor v forward » for @ degrees v P 6 .
. 7 int Brain_precision = 0; nastav kurzor na dals{ fidek oo conaty o) mmv »
! L Vnimani
Looks 8 float myVariable; wravo + o @) suptt >
spin ClawMotor » to position @ degrees v | 9 Opev.movy
10 int whenStarted1() {
Sound 11 Drivetrain.driveFor(forward, 200.0, mm, true); @
: Promé
O sto ClawMotor » = AeelEish SRR B
Siarts K 13 Drivetrain.driveFor(reverse, 200.0, mm, true); .
) 14 return 0; Moje bloky
15 ) - vyprézdni fédek o
Sontrol set ClawMotor v position to o degrees v 16 Komentéfe
17 Zvuk
. 18 int main() {
ensing | | (GEOILERES | MBI @ ol 19 // Calibrate the Drivetrain Gyro
. 20 calibrateDrivetrain();
t ClawMot t ing t brak 21 pfehrajnotu C = coly v
serators sef lawMotor v stopping to rake v 22 whenStartedl( ) ;
. 23 ¥

www.vexrobotika.cz + codeig.vex.com
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VEX 1Q tridni sada

5x zakladni sada VEX 1Q
plastové herni pole

sada nahradnich dild
prepravni tasky na uskladnéni
a prenaseni

aO AV MEDIA
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vEx -
Kreslici robot

Pfirucka pro ucitele /

Pracovni ulohy pro Zaky

Pracovni ulohy pro Zéky

www.vexrobotika.cz

wvEx
Robot s mostem

PFirucka pro ucitele
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CHALLENGE
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23. 6. 2022, Praha, CIIRK
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Seznamte se

sada 1000 konstrukcénich

a pohybovych dil{i

40 kovovych nosnikU

2 vicesmeérova kola

6 dalSich kol s pneumatikami
5x inteligentni motor

opticky senzor, senzor vzdalenost
naraznikovy spinac

mozek robota a nabijeci baterie
dalkovy ovladac

plastovy prenosny box

Fo= SAAV MEDIA
2= SYSTEMS




VEX EXP tridni sada

5x zakladni sada VEX 1Q
plastové herni pole

sada nahradnich dild
prepravni tasky na uskladnéni
a prenaseni
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V5 — soutézni sada
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Seznamte se

3500 dild

mozek robota

s dotykovym displejem
12 motort

18 senzoru
elektromagnet

kovové nosné dily
plastovy prenosny box
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Programovani - nevidéli jsme se uz nékde?

M vexcode Vs

VEXcode Pro V5 : MyProj

(7] MyProject

main.cpp

4 include

robot-configh

Looks
Print

Looks
main.cpp

robot-config.cpp

m

print

Control

set cursor to row o column ’ on Brain ¥

set cursor to nextrow on  Brain ¥

set print precisionto 0.1 » on Brain v

Variables

My Blocks
clear allrows on Brain v

\s Output (7) Problems Terminal (0)
Comments

[info]: Project Path: C:\Users\mikera.ZSNERUDOVA\Documents\vexcode-projects\MyProject3
[info]: Cleaning old ect due to different SDK

windows build for platform vexvs

clean project

[info]: build completed!

[info]: Saving Project ...

[info]: Project saved!

olearrowoon Brain v

Draw

draw pixel on Brail
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Co kdyz nemam robota?

Heading

Rotation

Kreslici platno
Vybrat Hfi5té

Down

Eye Location

Object: False Object: False X: 0 mm
Color: None  Color: None Y: 0 mm

Location
Angle

Bumper

Left: False
Right: False

Distance

945 mm
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Programujte ve virtualnim prostredi

Vn @ ~ Soubor , 8 K c > >l B m

NAVODY  AKTIVITY  UGITSE VRATIT  PROVEST ZNOVU KROK  ZASTAVIT

o K6d ‘ <>}

Drivetrain Kreslici platno

Vybrat HFisté
. jed  vpied w e
Magnst

Vzhled

Drivetrain

Front Down Location

Heading Rotation Eye [ Location Angle

Bumper Distance

pohon vpied ¥ pro

X: 0 mm
200 mm

Object: False Object: False

.
Color: None  Col o

886 mm

Right: False

[ONELEGIg OloC se  vpravo ¥

Vnimani (R R @ stupfia B
SEUEEUAN 010G so na smér @ stupiia »
. definuj 4

Proménné = .
otoé se na stupnia p
nastav rychlost pohonu na @ %

otoése vpravo ¥ o @ stupiia P

Moje bloky
- nastav rychlost otaéeni na @
= zastav pohon .
Komentare
pohon vpied v pro @ mm v
nastav rychlost pohonu na @ % |
otoése vievo ¥ o @ stupiit
nastav rychlost otaceni na @ % \ 4
> 5t roh =
=1 nastav smér pohonu na stupnu




Co kdyz nemam robota?

Heading

Rotation

Kreslici platno
Vybrat Hfi5té

Down

Eye Location

Object: False Object: False X: 0 mm
Color: None  Color: None Y: 0 mm

Location
Angle

Bumper

Left: False
Right: False

Distance

945 mm
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Vytvorte projekt, ktery zvedne a presune jedne disk kazdé barvy do
odpovidajiciho barevného cile na hristi.

= e Stéhovak disku ] X
ROZBALIT

SKRYT AKTIVITY ZAVRIT
Heading  Rotation chnz;;g" Bumper  Distance I )| /!
;&FF‘S; 1745 mm
L L L J

=
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Vytvorte projekt, ktery zvedne a presune jedne disk kazdé barvy do
odpovidajiciho barevného cile na hristi.

Bludisté se sténami
Vybrat HiiSté
Front Down Locati Location
Eye Eye ocation Angle

Object: False Object: False  X: 128 mm s Left: False
Color: None  Color: None  Y: -875 mm Right: False

Heading Rotation

Bumper Distance

292 mm

Fo= SAAV MEDIA
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vr.vex.com
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1.

Uvodni konzultace

2.

Technicka
a architektonicka studie

3.

Realizace Y, ‘ : © Foto Andre T@Mn\*~\
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ROBOTIKA

Robotické sady jako podpora vyuky technickych obor ve Skolach.

Polytechnika rozviji u zakd jemnou motoriku, kreativitu pfi hledani alternativnich feseni, jejich tvaréi schopnosti,
predstavivost i fantazii. Mimo to si Zaci pfi praci ve skupinach zdokonaluji své socidlni a komunikaéni dovednosti, uci

se sdilet myslenky a zpétné hodnotit svou ¢innost a postupy.
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Dekuji za pozornost

Nevahejte se na mé a nas tym obratit.
Josef Smetana
Obchodni konzultant Skoly

\\. +420724 444128

Josef.Smetana@avmedia.cz
VAN

Q 17.listopadu 237
530 02 Pardubice

Nas obchodni tym
skoly@avmedia.cz




