VEX GO

2 — Jizda bludistém




Zadani

= sestav robotické vozitko dle navodu
= sestav slalomovou trat

= vyzkouSej programovani: jizda vpred a vzad, odboceni vpravo a vlevo
= odzkousej svilj model v soutézi slalomu — zapis casU
= prezentuj svoji praci pred ostatnimi zaky

= diskutuj nad rGznymi reSenimi

vEx o :



Konstrukce robota

Sestav robotické vozitko podle navodu, ktery najdes zde:

Qe

@ https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code base/CodeBase Rev6.pdf

= pfi konstrukci postupuj presné podle navodu
= dbej na spravné zapojeni kabell
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https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code_base/CodeBase_Rev6.pdf
https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code_base/CodeBase_Rev6.pdf

Konstrukce slalomové trate

Sestav slalomovou trat dle obrazku:




VyzkousSej programovani ve VEXcode GO
a pozoruj pohyb robotického vozitka:

" jizda vpred a vzad
— rlizné rychlosti a vzdalenosti
= otoceni vlevo a vpravo

vEx o



VyzkousSej programovani ve VEXcode GO
a pozoruj pohyb robotického vozitka:

jizda vpred a vzad

— rlizné rychlosti a vzdalenosti
otocCeni vlevo a vpravo

vEx o

T

nastaveni sméru na nulu

nastav smér pohonu na o stupiii

nastaveni rychlosti na 20 % (pomalgjsi rychlost usnadriuje sledovani pohybu)

nastav rychlost pohonu na @ %

jed vpfed a odbo& vpravo

jed  dopfedu = @ mm =

otoCse vpravo v o @ stupfil

jed vpred a odbot doleva

jed  dopfedu = @ mm

ototse vlevow o @ stupfil

jed vzad a zahni doleva

jed  dozadu - @ mm

otofse vlevo= o @ stupfid

jed vzad a zahni doprava

jed  dopfedu = @ mm v

otofse vprave * o @ stupfil




Procvicovani jizdy robotického vozitka pomoci vlastniho programu slalomovou trati
Programovani a jizdu vyzkousejte nejdrive za druhou branku slalomové traté, potom za treti

branku a nakonec do cile
Vyuziti Casovace pro meéreni ¢asu potrebného k projeti trati




Jizda za druhou branku slalomové trati

https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2020-10/CB%20Lab2-programmed.mp4



https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2020-10/CB%20Lab2-programmed.mp4
https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2020-10/CB Lab2-programmed.mp4

Jaké byly rozdily mezi ovladanim robotického vozitka pomoci dalkového ovladace a kédovanim?
Kterd metoda (pomoci ddlkového ovladace, nebo kddovani) byla presnéjsi?

Ktera metoda je opakovatelnéjsi?

Jaké zmény jste ve svém projektu provedli, abyste se mohli |épe orientovat ve slalomu?

Co bylo narocné a co bylo Uspésné ve vasem kédu?

Co byste udélali jinak? Co byste udélali stejné?

Proc€ si myslite, ze jste byli Uspésni?

Co fungovalo ve vasi skupiné dobre?

Jak vase skupina zvladala vyzvy béhem soutéze?

Jaké dalsi véci byste mohli délat, pokud vite, jak fidit robotické vozitko?

Jak se vase skupina béhem ukolu stridala?

Na ¢em byste ve své skupiné chtéli zapracovat nebo pristé zménit?

Jakou strategii vase skupina pouzivala, ktera fungovala dobre a kterou byste chtéli znovu pouzit?

vEx o :
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