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Przed programowaniem

1.

o

Roboty sg natadowane i sprawne, co mozna sprawdzi¢ bezposrednio w
aplikacji.

Hub jest podigczony do urzgdzenia, z ktérego bedziesz programowaé. Po
podigczeniu zaswieci sie jednym z szesciu koloréw, a kod bedzie widoczny w
aplikacji.

Aplikacja Fable Blockly jest zainstalowana i zaktualizowana na urzgdzeniu do
programowania.
Mozesz pobra¢ najnowszg wersje tutaij.

Roboty majqg zaktualizowane oprogramowanie wbudowane. W razie potrzeby
mozesz zaktualizowaé oprogramowanie wbudowane z poziomu aplikaciji.
Przejdz do nastepujgcych linkéw dla: Hub, Modut Spin, Modut Joint.

Aplikacja Fable Face jest zainstalowana i dziata na Twoim telefonie.
Mozesz jg pobrac tutaj.

Upewnij sie, ze Twoje potgczenie internetowe dziata.

Sprawdz, czy Bluetooth jest aktywny i dziata na urzqdzeniu, z ktérego
bedziesz programowacd.

Podczas korzystania z programéw

1.

2.

Roboty i Hub powinny wyswietla¢ ten sam kolor.

Uzyj odpowiednich kodéw dla robotéw w aplikaciji.

Zwracaj uwage na komunikaty o przecigzeniu momentu obrotowego!
Komunikaty te wskazujg, kiedy silnik jest przecigzony

i wymaga regulacji w programie, podzespole, w ktérym sie znajduje

lub $rodowisku w ktérym dziata.

Kgt Modutu Wspdlnego wynoszqcy zero stopni 0znacza pionowq pozycje.


https://shaperobotics.com/en/download/
https://www.youtube.com/watch?v=2yucHG4gZ5U
https://www.youtube.com/watch?v=0ov7SlYLP1s&t=10s&ab_channel=ShapeRobotics
https://www.youtube.com/watch?v=0vaj9-JX8Kg&t=8s&ab_channel=ShapeRobotics
https://shaperobotics.com/en/download/
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Kod 1:
Kierunki Modutu Spin

Ten program umozliwia robotowi poruszanie sie do

przodu, do tytu, oraz skrecanie w prawo lub w lewo. Rolka obrotowa

OBEJRZYJ WIDEO

Kotka

Modut Spin



shape

robotics

SMART LEARNING

repeat forever

||| move forward - |-
—e

v move forward
move backward
stop moving
left

right
e ——|
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Kod 2:
- Kierunki Modutu Joint

~ +  Modut Joint wykonuje powtarzalny ruch w zakresie od -
90 stopni do 90 stopni przy uzyciu serwomotoru X,
podczas gdy serwomotor Y pozostaje nieruchomy. Dzigki
zamontowaniu wycietej i spersonalizowanej kartonowej
dtoni, robot moze machaé na pozegnanie.

» Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO

» Podstawka do Fable
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repeat forever

?’ move to X:
8 wait in sec. n

do

3}' move to X: angle @ Y: angle m on m

8 wait in sec. n
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Kod 3:

Jazda po kwadracie

|« Modut Spin porusza sie po obwodzie kwadratu, gdzie

kazdy bok ma dlugos¢ 50 centymetréw. Rolka obrotowa
Pomaranczowy blok zapobiega rozpoczeciu nowego
polecenia przed ukor’mcze}niem poprzedniego.
| N

OBEJRZYJ WIDEO

18]

Modut Spin
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repeat n times
|3 drive @'mon

—

8 wait until :’ || has reached target on motor(s) on 1U51 -

do

(=11 o0 degrees - [ 1us1 -
S —

8 wait until | ’ || has reached target on motor(s) on 1U51 -
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Jazda po tréjkgcie pitagorejskim

[+ Trojkgt o bokach mierzgcych odpowiednio 30, 40 i 50 cm spetnia zatozenia
tréjkgta pitagorejskiego. Trojkgt ten jest trojkgtem prostokgtnym i jest
zgodny ze wzorem: kwadrat przeciwprostokgtnej; réwna sie sumie
kwadratéw bokdéw.

W tym tréjkqgcie katy, ktére nie sq kgtami prostymi, majg wartosci: 36.87° i
53.13°. Poniewaz obrét odbywa sie po zewnetrznej stronie, wartosci kgtéw

obrotu wynoszqg 180° minus wartosci kgtow.

OBEJRZYJ WIDEO

ohren

Kotka

Rolka obrotowa

Modut Spin
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|| drive m mon A21B ~
8 wait until (. || has reached target on motor(s) Mm A21B -

(=1 10313 || degrees || A2 - |
8 wait until | || has reached target on motor(s) m . A21B -
| /o”

13| drive @ MOn A21B ~ -
8 wait until (. || has reached target on motor(s) Mm A21B -

181 son | EED ml
8 wait until (|| has reached target on motor(s) MOn A21B -

(=TSN 30 | cm - PO A21B ~ .
8 wait until | || has reached target on motor(s) Mm A21B -




Jazda po kole

Kod 5:

Sekwencja kodu wyda
poruszania dwoma silniks
skutkuje ruchem okreznyr

je Modutowi Spin polecenie
ami z réznymi predkosciami, co
n do przodu.

OBEJRZYJ WIDEO
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Rolka obrotowa /—\

Modut Spin
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repeat forever

do | |®)| setspeed A: m B: . on m

~
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~Jazda po prostokqcie

'« Modut Spin porusza sie wzdtuz obwodu prostokgta o
wymiarach 50 cm na 20 cm. Pomaranczowy blok
zapobiega rozpoczeciul nowego polecenia przed
ukonczeniem poprzedniego.

OBEJRZYJ WIDEO

Rolka obrotowa

Kotka
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Modut Spin

A

\ 4
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repeat B times
13| drive m mon A21B -
3| has reached target on motor(s) MOn A21B -

8 wait until I‘

1| spin m on A21B -~
R wattuntt )| has reached targeton motort) (20 on 2T

|
do =
13| drive m mon I
’—
|3| has reached target on motor(s) m on

8 wait until I‘

I&| spin | m on A21B -~
8 wait until | || has reached target on motor(s) MOn A21B -
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Odwzorowanie ruchow za pomocqg

serwomotorow Modutu Joint

Program co dwie sekundy generuje zmienng i przypisuje jej
losowg warto$¢ z zakresu od -90 do 90 stopni. Nastepnie
zmienna ta jest uzywana do sterowania Modutem Joint. W
rezultacie silnik X zostanie przesuniety do pozycji okreslonej
przez zmienng, a silnik Y odzwierciedli ten sam ruch co silnik X.

OBEJRZYJ WIDEO

Podstawka
do Fable
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P e S ET AR -

do 8 wait in sec. n .

] westmox e

8 wait in sec. e
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Kod 8:
Kombinacja sterowania klawiszami Modutu Spin
i zdalnego sterowania miedzy Modutami Joint

Program steruje ruchem Modutu Spin za pomocq klawiszy
klawiatury oraz dotgczonego Modutu Joint, ktory jest obstugiwany
przez inny Modut Joint. Ten podzespdt moze by¢ wykorzystywany
do celéw zdalnego sterowania.

Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO
"
1

[m] ¥ 4=

Podstawka
do Fable

Modut Spin



set to O module m

set Y D24 - |
repeat '::i :: 77‘

3" moveto X:

) if | key pressed? m

- | moveforware - [ 111 -
key pressed? m

else if

S (= | move backward - L 1111 -

do _
elseif | key pressed? m

b [IBICEen
key pressed? m

else if

do I3l m on m
e 161 CETS o (D

S angeotsenox 4 W Lescer-]

o angeotsenoy 4 WLescer-] 4~

shape

1r,

robotics

MART LEARNING



+ shape

-rl_,- robotics

Kod 9:
Kontrola predkosci Modutu Spin

Program kontroluje predkos¢ Modutu Spin. Zmienna
.Predkos¢” zmienia sie przy kazdym nacisnieciu klawisza
w gore lub w dot, a wykres wyswietla jej wartosc.

Rolka obrotowa

OBEJRZYJ WIDEO

Kotka

Modut Spin
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set to iR
= while -

(%) if (‘ key pressed? m

change by
8 wait in sec. m

do

else if (‘ key pressed? m
change by
8 wait in sec. .

do

>

|&)| set speed A: ’ ‘ ‘ B: A on

Ll time series with color m
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Kod 10:
Kontrola predkosci Modutu Joint

* Sekwencja programu zawiera polecenia, aby silnik X Modutu
Joint przesungt sie odpowiednio do -90 stopni i 90 stopni,
gdy zostang nacisniete klawisze strzatek w lewo i w prawo.
Predkos¢ jest okreslana przez wartos¢, ktéra zwieksza sie lub
zmniejsza o 10 jednostek po nacisnieciu klawisza strzatki w
gore lub w dét. Ta wartosé jest przechowywana w zmiennej
LPredkosc” i wyswietlana w Konsoli Wyjsciowe;.

OBEJRZYJ WIDEO

Podstawka
do Fable
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set 22 0 W)

repeat forever

() it o key pressed? {518
do y' moveto X: | angle m Y: | angle m with speed: ' on m

elseif B key pressed?
do | &* moveto X: © angle @ Y: © angle m with speed: . 11 1D29 -+

elseif B key pressed? m

chaﬁgeby m
0 8 wait in sec. m

elseif | key pressed? m

E speed - AL 10
0 8 wait in sec. m
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Kod11
Jazda zygzqklem pod kgtem 90°

Modut Spin bedzie poruszat sie wedlug wczesniej f :
ustalonego wzoru, prostg linig z naprzemiennymi
skretami w prawo i w lewo o 90 stopni. Zmiana kgta Rolko obrotowa

obrotu tworzy wzory ruchu w stylu zygzak.

OBEJRZYJ WIDEO

0

Kotka

Modut Spin



8 wait until | |&)| has reached target on motor(s) m 1Yl A21B ~

191 son T EE R it soeec: (Y on (FEEED
|&| has reached target on motor(s) m < A21B ~

8 wait until xi‘

do |
|| drive E mon A21B ~
|| has reached target on motor(s) ) A21B ~

8 wait until (‘

13| spin @ with speed: E W) A21B ~
8 wait until ( |&)| has reached target on motor(s) on A21B -
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KOd 12: | SMART LEARNING

Robot czteronozny

Program uzywa czterech Modutdéw Joint do wykonywania j
ruchéw robota czteronoznego. Biorgc pod uwage duzq liczbe f 4X Modut
zmiennych i ich uzycie w wielu miejscach blokéw polecen, zaleca |
sie staranne ziozenie robota, poniewaz kazde nieprawidtowe
umieszczenie Modutu Wspdlnego spowoduje nieudany ruch. Za
pomocqg przyciskdbw mozna sterowac¢ robotem zarédwno w
zakresie ruchu do przodu/do tytu, jak i obrotu.

OBEJRZYJ WIDEO

[=] Py el

Modut Joint

G
[=];



¥ frontRight ~ KON [ LUB - |
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£ frontLeft ~ REM
B veciion - [RG  Hus |
¥ oeciion- P Uws
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SN Il o Wronen]

®© Fowad
?'moveto X: ’ m n G
gomekei MW@ @ M W B3 B |Wihspecc ST cn (23

gmee rmE @ M MmO el e s
(0 [ |wiheees ) o (8

EmEa
AE@E N @ m O s

& moveto x:

?m B - -Bs W o BBl oo ¢ Wronwion: ]
o - -sH oo N Woll oo s Wfbacken]
- ol Ol oo ¢ - W backwigh: -

CounterClockwise

y moveto X:

-l ol o0+ o]

Py m

00

' & moveto X: (x0~ |-~ Y:
S rmm o o ED winsess: {0 nCB

Prcex mrm @@ N mE 0 Vet
o JE- IS o Rl 0 e beoen

UpdateMotorVariables |

©0
o P D - T
«CB- CEDmcE oD o joR
——
@© timein sec.

set (R4 to

m [0 (0 O tense

set fuRd to

[yAmp - Jf x - Jif cos - m@“

00

3‘ moveto X:

= (so 0 00 - W ronen -
on

Clockwise
Y:

- Jio- il - 75

with speed:

mmEo
VO oo s Wronwn ]

i

mmEa
mma |
(0@ O |hsmes T o8

?’ moveto X:

?" moveto X:

o-Jf--J7s i

?‘ moveto X:
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Kod 13: 'rl.lf rogo':t)ices

Ruchomy Modut Joint

wyposazony w kétka

Pomimo braku obracajgcych sie két, Modut Joint nadal moze by¢
wprawiony w ruch. Ta sekwencja programu wykorzystuje ruch
silnika X do napedzania robota do przodu poprzez dostosowanie

Modut Joint

przektadni. Wartos¢ kgta jest wyswietlana w sposéb graficzny, co
utatwia zrozumienie i dostosowanie predkosci lub trybu ruchu. f

OBEJRZYJ WIDEO




?' move to X: angle m with speed: m on m
repeat m f
(%) if j key pressed? [Beard

|

?‘ moveto X: | angle m Y: [ angle a with speed: @ on @

L.l time series | ? +- angleofservo X « < m with color m

I

s 8 wait in sec. m - |
do mm : : "
?‘ moveto X: anglem Y: © angle m with speed: m on m

- angeorsenoy | o0 WU bue

l:lsil  time series |

8 wait in sec.
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Kod 14: 1] robois
Jazda Modutem Spin

wedtug ustalonych kierunkéw

Program pozwala nam na wczesniejsze okreslenie ruchéw
Modutu Spin. Naciskajgc klawisze strzatek, wypetniamy liste o
nazwie ,Kroki”. Po nacisnieciu Spacji, program przechodzi przez
liste i zleca Modutowi Spin poruszanie sie zgodnie z wczesniej
ustalonymi instrukcjami.

OBEJRZYJ WIDEO

E FI:'I -E Rolka obrotowa
E % Koétka

Hulo

Modut Spin



to o) medle (TR
create empty list

set to
1 until ~ | key pmssed?

@ 1 o)) heypresses? [
8 wait in sec. m
=l 10om | Engish

CR- “@”

do

elseif | keypmed?m
as u”

g | B waitinsec. m
| E) speak Left ”4m
(AT right |
in list
X waitin sec. m
S g engien

do
else if

do

elseif | kaypressed?m
8 wait in sec. m
=l room | Engish -

CH-

do
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SMART LEARNING

for each item [SICISERA in list

« R ‘B
101 ane /Y ERwinsoeec: [ o0 (3
[=]) hasreachedtagetonmotor(s)@onm

8 wait until
s m ‘=

101 o /) R i st ) on () EEETR
R waituntil ¢/ |@] has reached target on motor(s) [k on (X150

CVI s:crs - | - - W+ g
101 spin ) TR with speec: [ on 8

|3 has reached target on motor(s) m on m

do
X wait until

CEVIN o5 - | - - M oown g
101 dive BT (R with speec: B on (3

R waituntil ¢ |@] has reached target on motor(s) (g on (XA

do

B waitinsec. sfil}
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" Ruch Modutu Joint

wedtug ustalonych kierunkow

* Program przechowuje trzy wartosci kgta silnika X w Module Joint.
Ustaw silnik X pod kgtem i nacisnij Spacje, aby go zapisac.
Przechowywanie odbywa sie za pomocq listy, ktéra jest nastepnie
uzywana do pobierania zapisanych wartosci. Dzieki tym wartosciom
Modut Joint bedzie mégt odtworzy¢ nauczone ruchy.

OBEJRZYJ WIDEO

Podstawka
do Fable



X motor position v KRBT CR=1 ol A IR
. . — 7 v. rr.
count with mfrom r n to | L by | {
(.- B3 Move Joint to a position and press Spacebar. [

eee [ 1 i |
© Do T @ - B - S ECIEORACE

i

angle of servo X + oo

B oovosicr_ s BT JBY oot evox

8 wait in sec. §

8 wait in sec. \ln
cbunt with mfrom xn to J:'_- % [

P mocox ni (EEITEECE O v ARG T

do |

8 wait in sec. Al
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KOd 16. SMART LEARNING

Ruch trygonometryczny

|« Program wykorzystuje kqgty silnikéw w Module Joint do obliczania
| wartosci ich sinuséw. Te wartosci sg nastepnie mnozone i przesytane
do dwoch silnikéw Modutéw Spin, aby kontrolowac ich ruchy. Mnozenie
jest niezbedne, poniewaz sama warto$¢ sinusa nie wystarcza do
skutecznego poruszania silnikami. Wykres wyswietla dane otrzymane
przez silniki Modutéw Spin. Ten program moze by¢ rowniez uzywany
jako gra - celem jest jak najszybsze przemieszczenie Modutu Spin do
okreslonej lokalizacji (poprzez kombinacje kgtéw dla silnikéw Modutu
Wspdlnego). Osoba, ktéra wykona to zadanie w najkrétszym czasie,
wygrywa gre!

Modut
Joint

Rolka

OBEJRZYJ WIDEO obrotowa

[=] 2 o]
iﬂg‘ - Kotka
[=]

4

Podstawka
do Fable

Modut Spin
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S while - [ rue
18] setspeed A mt,?'oetonwm B: ml\?‘geton@-m on (K

y— N
do Ll time series m { ’ ? get on m m with color @

lihl  time series m { : gk get on m E with color m
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Kod 17:

Sterowanie dotykiem Modutu Spin

Sekwencja kodu steruje ruchem Modutu Spin na
podstawie liczby palcéw wykrytych przez telefon
Fable Face podtgczonego do komputera, na ktérym
wykonywane jest programowanie. Wykres ilustruje
liczbe wykrytych palcéw w kazdym momencie.

Podst;ﬁwka
do Fable

OBEJRZYJ WIDEO
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repeat m rObOECS

’— [ SMART LEARNING
© v O m
P (= move orverd - [ 11 -

else if [

SRR (= right -
] :
else if (‘©get =] u

do |é| on

O - sopmovng | -

MRt (©F L tap count - |WRESEY red -




Kod 18:
Pomiar momentu
obrotowego Modutu Joint

Program na biezgco monitoruje moment obrotowy silnikéw X i Y Modutu
Joint. Kazdy odczyt jest natychmiast wyswietlany w Konsoli Wyjsciowej i
moze by¢ réwniez zapisany w pliku .csv. Aby zwiekszy¢ czytelnose,
zastosowano blok tekstowy zawierajgcy wartosci odczytane przez
sensory. Funkcja ta zapewnia bardziej przejrzyste i zrozumiate
wyswietlanie. Co wiecej, program mozna ulepszy¢ poprzez
zaimplementowanie polecenia operatora poréwnania w celu wykrycia
przypadkdéw, w ktérych) moment obrotowy przekracza wstepnie
zdefiniowany prég. Ten dodatek umozliwitby stworzenie jeszcze
bardziej przyjaznego do uzytkownika i tatwego w interpretacii
wyswietlania.
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do Fable
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SMART LEARNING

&)* moveto X: [ angle m Y: [ angle ﬂ on m

OREREE - oectomox | vos R

do |

Ll time series | ‘ ? < torqueofservoY « ¢ m with color m

8 wait in sec. n
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Kod 19; -’h:m??@af
Pomiar predkosci

serwomotorow Modutu Joint

Program wykorzystuje bloki do "Pomiaru Momentu Obrotowego
Modutu Joint" - w tym przypadku odczytywana jest predkos¢ ruchu
silnikéw X i Y Modutu Wspodlnego. Wyswietlanie odbywa sie w
formacie numerycznym przy uzyciu Konsoli Wyjsciowej. Program
mozna rozszerzy¢ dodajgc polecenie operatora poréwnania do
wykrywania, kiedy predkos¢ przekracza okreslong wartose.
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do Fable
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vt 2
print G - Speed for X motoris: e (’ ?‘ <= speedofservoX - <. 1D2A -~

) 1 . ;
print .11 ¢ Speed for Y motor is: » } + (‘ 3’5 - speedofservoY - <. 1D2A -
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Kod 20: W
Pomiar przyspieszenia Modutu Spin

'+ Program umozliwia ste‘rowanie Modutem Spin za pomocq
klawiszy kierunkowych na klawiaturze. Jednoczesnie wyswietla
wartosé przyspieszenia zarejestrowang na jednej z osi ruchu na
Twoim telefonie, ktéry znajduje sie na Module Wspdlnym. Nalezy
pamietaé, aby Fable Face byt wigczony i potgczony z Hubem.

/
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SMART LEARNING

() if o key pressed? m

O = | move forward - [ 111 - |
elseif M key pressed? m

N - movebackward - - 11 -

elseif B key pressed? m

do do |ISIEEYon
elseif M key pressed?

do |12 on

oo ISIEETT R ‘
e cciris RO oot |

print
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Kod 21:
Poréwnywanie dwoéch wartosci

Ten program moze by¢ réwniez uzyty w formie gry. Po
uruchomieniu, silnik X Modutu Wspdlnego zostanie ustawiony w
losowym kqgcie miedzy -90 a 90 stopni. Celem gry jest
dostosowywanie przez uzytkownika pozycji drugiego Modutu Joint
az do momentu okreslenia kgta pierwszego silnika. Po
zidentyfikowaniu kgta, Konsola Wyjsciowa wyswietli jego wartos¢, Modut Joint
Hub zaswieci sie na zielono, i odegrany zostanie dzwiek muzyczny ’
'Si'. Wazne jest, aby unika¢ zbyt duzego nacisku na silniki poprzez
zbyt gwattowne lub szybkie obracanie Modutem Joint.
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?’ move to X: random integer from m to m | Y: angle m on W

’— 1
s W gectenox | (LB ndeatsanox e

: Q light Um

do

print ~ Joint1Xangle: e [’ 7 angleofservoX - . 14FJ -

8 wait in sec. B
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Kod 22:
Pomiar obwodu Kota Fable

Ten kod pokazuje, jak zmierzy¢ obwdd kota Fable. Najpierw
oznaczamy punkt na kole, nastepnie uruchamiamy kod, a Modut
Spin przesunie sie do przodu na odlegtos¢ 34 cm. Po zakonhczeniu
obserwujemy, ze znak powrdcit do swojej poczgtkowej pozyciji, co
wskazuje na ukonczenie petnego obrotu. Zatem rozwijajgc okrgg,
ustalamy, ze obwdd kota wynosi 34 cm. Ta informacja jest

przydatna podczas pomiaru przebytej odlegtosci. ROlkO B2 VO
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’7.
8 wait until | key pressed?

|
I&| drive .with speed: ‘ on
’7

8 wait until | ‘ || has reached target on motor(s) - 1B22 -
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Kod 23: 1] robois
Pomiar odlegtosci na

podstawie obwodu Kota Fable

Program mierzy odlegtos¢ przebytg przez Modut Spin, uwzgledniajgc
obwdd kota. W naszym przypadku koto ma obwdd 34 cm. Na biezgco
monitorujemy liczbe petnych obrotéw wykonanych przez silnik B (ktory
obraca sie w kierunku dodatnim). Wyjscie z petli i finalne obliczenia
nastepujq po nacisnieciu klawisza 'c'. Rolka obrotowa
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|| set speed A: m B: @ on

,,
fe]

else if tl key pressed?

N breakcou - P

X




'Kod 24:

shape
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Wykrywanie przeszkody

‘s Modut Spin porusza sie do przodu tylko wtedy, gdy nie ma
| przed nim przeszkéd. W tym czasie Hub jest podswietlony
na zotto. Konsola Wyjécibwo na biezgco wyswietla dane
wykrywane przez sensor zblizeniowy. Gdy pojawi sie
przeszkoda, Modut Spin zatrzymuje sie i pozostaje w tym
stanie, dopdki przeszkoda znajduje sie przed nim. W tym
czasie Hub jest podswietlony na czerwono.
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SMART LEARNING

repeat forever

(%) if (’ || obstacle within m ARl A21B ~

e
| sopmoung | ore-

do
do

I&| setspeed A: . B: m on
Q g ol (X3

else |
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‘Kod 25:
Unikanie przeszkody — Metoda 1

[* Program opiera sie na koc#zie "Wykrywanie Przeszkody". Modut
Spin porusza sie do przodu, chyba ze napotka przeszkode.
Gdy zostanie wykryta przeszkoda, program uruchamia funkcje
procedury unikania ("Avoid"), ktora uzywa podstawowych
komend do wykonania akcji omijania przeszkody. Modut 2X,
ktoéry jest akcesorium Fable, zostat uznany za przeszkode. W
zaleznosci od przeszkody, ktérg chcesz omingé, bedziesz

musiat zmodyfikowaé wartosci liczbowe w programie.
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repeat forever

(&

if

- move foward - | 1179 -

print

& obstacle within [ % proximity on [IZ1Y

1211 proxmay - k1 [ e

¥ o moving - I zo <
|| drive m.mwithspeed: m onm

|| has reached target on motor(s) W on w

8 wait until

|| set speed A: m B: m onm

8 wait in sec. n |
|3 drive m mmthspeed: m onm

¥ waituntil # || has reached target on motor(s) MM m

12 setspeed A [ & E) on (TN

8 wait in sec. B /
|| setspeed A: m B: m onm

8 wait in sec. n
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‘Kod 26: |
~Unikanie przeszkody — Metoda 2

|« Modut Spin jest zaprojektowany do poruszania sie do przodu, ale
tylko wtedy, gdy na jego drodze nie ma przeszkoéd. Za kazdym
razem, gdy wykryta zostanie przeszkoda, Modut cofa sie 0 20 cm
i obraca o 45 stopni, aby oming¢ przeszkode, a nastepnie
kontynuuje ruch do przodu. Aby zapewni¢ precyzyjne wykonanie |
polecen, uzyto dwdéch komend ,Czy osiggnieto cel na motorze T

(motorach)” (,Has reached target on motor(s)), ktére
zapobiegajg wykonaniu nastepnego polecenia, dopodki
poprzednie nie zostanie zakonczone. |
OBEJRZYJ WIDEO 0 | )
= - Kotka ‘ | ‘ '
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SMART LEARNING

| repeat forever

@) it o | obstacle within m % proximity on V< Rd

(=TI 20 ) om - [3Y 1Us3 +

8 wait until ~ || has reached target on motor(s) mon m

101 spin 7Y EER it speec: Y on (VD

5 wait until ¢ |E] has reached target on motor(s) [k on K0

else || setspeed A: m-B: monm

g




Kod 27
Wykrywanle kolorow

Program aktywuje sensory koloru, wprowadzajgc Modut Spin w
tryb wykrywania. Jesli robot wykryje przed sobqg czerwony obiekt,
program wyda Hubowi polecenie wyswietlenia czerwonego
koloru.

Taka sama procedura jest stosowana do wykrywania zielonych,
niebieskich i zoéttych obiektow. Jesli zaden z tych koloréw nie
zostanie wykryty przed robotem, Hub bedzie podswietlat sie na
biato.
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repeat forever

elseif | |@&| check for color Um m

w | Q i o ]CIE
g P S S S SN S S )
elseif ' || check for color UOn m

o | © i JiijCER

N
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Kod 28:
Pomiar swiatta otoczenia

Program wykorzystuje sensor numer 2 do pomiaru
pozioméw S$wiatta otoczenia. Raz na sekunde |
Konsola Wyjsciowa wyswietla wartos¢ odczytang Rolka obrotowa
przez sensor. Mozliwe jest roéwniez @ uzycie ’
pozostatych dwdch sensorow.
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| repeat forever

print 0/ |&)] get ElL T E LA &l from sensor aon m

do

8 wait in sec. | n

. <
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Kod 29:

Pomiar odlegtosci w poblizu

*  Program wykorzystuje "Sterowanie Klawiszami Modutu
Spin". Dodano dwa nowe polecenia, ktére umozliwiajg
wyswietlanie wykresu | zaleznego od czasu, ktory
przedstawia procent| zblizenia do | przedmiotu
wykrytego przez pierwszy i drugi sensor na robocie. |
Wykres jest wyswietlany w dwdch kolorach, aby Rolka obrotowa
umozliwi¢ obserwacje |'w czasie rzeczywistym oraz ’
analize wykrywania po zakonczeniu programu.
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SMART LEARNING

repeat forever
) if | |

I (- | move fomerd - 11 -

key pressed? m

elseif | key pressed? m

P | move o - -
o

do [l E on m
key pressed? m

do

[
i
SO (=] right - 4 111 -

else if

N = | stopmoving - [ 1111 -
. o s 10 oo (TR s KR o0 LD i coir 13

Ll time series | with color m
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Kod 30:

Oczekiwanie na nacisniecie klawisza

Program uruchamia Hub z ustawionym biatym
Swiattem i pozostaje w tym stanie do momentu
naciéniecia klawisza 1. Zaden inny przycisk nie
wptywa na kolor, lecz po nacisnieciu klawisza 1, Hub
zmieni kolor na czerwony.
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© ign ol X3
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Kod 31:
- Wykrywanie kolorowej linii

* Modut Spin porusza sie do przodu w statym tempie, az napotka pod “
sobqg czerwong linie. Gdy wykryty zostanie czerwony kolor, program B obrotowa
wydaje sygnat dzwiekowy, podswietla Hub na czerwono i
rozpoczyna procedure unikania przeszkody, cofajgc sie i obracajgc
pod okre$lonym kgtem, zanim wznowi ruch do przodu. Mamy
mozliwos¢ dostosowania wartosci, aby osiggng¢ rézne predkosci,
wykrywaé rézne kolory i wykonywac¢ inne manewry omijajgce.
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set to | module
I3 check for color uon m |

repeat m {
|
)

(%) if
Jj /1) Do (high) -
Q light Dm.
10 [ om - PP o | -

|| drive
do X wait until - || has reached target on motor(s) Mm m

&1 soin 3] EZR i oo () on D
|| has reached target on motor(s) m on m |

8 wait until |

‘l
Q o i CTE3
20 JE oo IR+ -

|| set speed A:
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Kod 32: 11 - robotics

SMART LEARNING

Wysytanie/odbieranie
komunikatéw z Modutem Spin

Moduty Spin sq zdolne do przesytania i odbierania komunikatéw IR. W
tym programie modut nadajgcy wykrywa nacisniecia klawiszy
(konkretnie spacji) i po aktywacji wysyta komunikat (klawisz 1) do
odbierajgcego go modutu odbierajgcego. |
Modut odbierajgcy, po otrzymaniu komunikatu, zmieni stan swiatet z P Brotowd
wylgczonych na wigczone lub odwrotnie. Wazne jest prawidiowe |
zidentyfikowanie, ktéry modut nadaje, a ktéry odbiera, oraz uzycie
odpowiednich kodéw identyfikujgcych. Zarowno klawisz wykrywajqgcy,
jak i element przesytany (klawisz 1) mozna dostosowaé¢ do wtasnych
potrzeb.

Moduty Spin muszg by¢ ustawione przodem do siebie.
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SMART LEARNING

set to 0 module K738
2 Receive - REME 1T 1U51 -

repeat forever

I&| message received? on m Receive ~

1)1 hescichs (EEETES on (33

8 wait in sec. m
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Kod 33:
- Reakcja kamery na ruch

* Program wykorzystuje wbudowang kamere komputera, na ktérym
zainstalowano Fable Blockly. Na biezgco analizuje obrazy
przechwycone przez kamere i uruchamia alarm dzwiekowy, gdy
wykryje ruch powyzej okreslonego progu (ustawionego na 15).

 Dodatkowo program tworzy liste z dwoma wskaznikami, ktére
przechowujq czas i liczbe wykry¢é dokonanych do tego momentu
(ktéra zwieksza sie o 1 przy kazdym wykryciu).
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SMART LEARNING

=18 movement_detected v RGN n

@ if (G) motion found? amount m

(G) take picture

+gE1ple -8 movement_detected ~ |[o)7 1]n

@ create list with ® time in sec.

do
A save |
R e

(31 [s1s1il[=F Motion-detection-report.csv

Lﬂ play sound M on
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Kod 34

Radqrovw model dziatania dla Modutu Spin

Program jest zaprojektowany do symulowania obrotowego ruchu
systemu radarowego, oznaczonego zmienng ,Radar”. Wirnik obraca
sie w sposdb ciggty, podczas gdy sensor zblizeniowy pozostaje
aktywny. Po wykryciu obiektu w poblizu, system radarowy uruchamia |
wizualny i dzwiekowy alarm, jednoczesnie wyswietlajgc dokiadny Modut Spin
kgt wykrytego obiektu na Konsoli Wyjsciowe;j. *
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SMART LEARNING

set to | module
repeat m: ’ || obstacle within g] % proximity on m

do  |B3| setspeed A: .m.Bz .n.onm -

|| setspeed A: .,n‘B: _n‘on@ -

print PRSI S + | remainder of :‘ = .- angle of motor A - onm + | @
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‘Kod 35:

Maszyna sortujgca kolory — Metoda 1

Program wykorzystuje Modut Spin do detekcji koloréw i drugi Modut Spin

Modut Spin do wspomagania orientacji w trybie Joint, oraz e
dodatkowe akcesoria do utrzymania réwnowagi. Pierwszy Modut Rolka obrotowa o
Spin identyfikuje kolory i rozpoczyna procedure sortowania: *
obiekty sqg kierowane w prawo, jesli wykryty zostanie kolor
czerwony, i w lewo, jesli wykryty zostanie kolor zétty. Dodatkowo,
Hub dostosowuje swoje swiatto na podstawie wykrytego koloru.

OBEJRZYJ WIDEO
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3" moveto X angle @ Y:  angle m with speed: m on m

repeat m @ |
Q ione offill] T3
@) it o} eheck for color Don m
do 4o [REAdetect [
elseif | || check for color aon 1B22 -
do | Blue detect |
©® @ Reddgect © O Buedcst
Q wn XD 0 w TR
y moveto X: anglem Y: anglem with speed: m on w

y‘ moveto X: [ angle m Y: | angle m with speed: E on m
8 wait in sec. B
?" moveto X anglem Y: anglem with speed: m onm

?‘ moveto X: anglew‘ Y: anglem with speed: m onm .
8 wait in sec. a

g)‘ moveto X angle m N angle m with speed: m on m

?‘ moveto X: angle@ NI anglem with speed: m onm .
8 wait in sec. B

8 wait in sec. a
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Kod 36:

Maszyna sortujgca kolory — Metoda 2

Program jest zaprojektowany do sortowania obiektéw na ‘
podstawie dwdch koloréw: czerwonego i niebieskiego. Jest to Modut Spin
realizowane przy uzyciu diuzszego ramienia umieszczonego nad

wysokosci okoto 4 cm. Wykrywanie obiektéw oraz obrét sqg

wykonywane za pomocg Modutu Spin. | Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO
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X: | angle m Y:  angle m ol m

|
t to | module p{(SeR2
set (189 to #jimodul
@ Colordetect v BGe -- - 111+~
se o ojmodle KR

epest CETR D

(%) if w [&]] checkforcoloruonm -

18] spin motor (X3 360 | degrees - |1l -~ - 20 i #- M Sort~ |

I&| spin motor @ 'With speed: m on m m
|

do

elseif | |&| check for color uon m Color detect +

|&| spin motor @.with speed: m on m m
&3] spin motor m @-with speed: m on m m

do

1r,
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Kod S/

Wykrywanle podczerW|en|

Dwa Moduty Spin sg ustawione naprzeciwko siebie. Jeden z nich
emituje ciggty sygnat prziez kanat podczerwieni. Dopdki drugi Modut
Spin odbiera ten sygnat, Hub pozostaje podswietlony na zielono.
Jednak jesli przeszkoda (taka jaok akcesorium Fable, inny robot,
pitka lub reka) przerwie przeptyw podczerwieni, Hub zmieni kolor na
czerwony. Program ten moze by¢ wykorzystywany do
automatycznego wykrywania pitki podczas meczu pitki noznej.
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Kod 38:
Monitorowanie poziomu baterii

Program stale monitoruje poziom natadowania baterii Modutu Joint
lub Modutu Spin i podswietla Hub kolorami odpowiadajgcymi
poziomowi natadowania. Gdy poziom natadowania baterii wynosi
od 70 do 100 procent, wyswietlany jest kolor zielony. Dla zakresu od
30 do 70 procent, wyswietlany jest kolor zétty, a dla zakresu od O do ‘ Modut Joint
30 procent, wyswietlany jest kolor czerwony.
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repeat forever

| | (4): battery level m '

else if {I (4] battery level = @ m . [4) battery level a

[—' .
else if [’ (4): battery level m m

print | ([4) battery level KliiE2
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Kod 39: 1] - robotec
Modut Joint sterowany

przez wykrywanie kolorow kamerg

Ponizsza sekwencja wykorzystuje kamere urzgdzenia, na ktérym
realizowane jest programowanie. Ustawia kolor, odcien i obszar
(procentowy), ktéry ma byé wykryty. Za kazdym razem, gdy wykryty
zostanie okreslony kolor, sekwencja wydaje polecenie Modutowi Joint.
Po wykryciu koloru niebieskiego, Modut Joint przesuwa sie do -30
stopni dla silnika X, a po wykryciu koloru czerwonego przesuwa sie do
45 stopni dla silnika X.
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?" moveto X: | angle m Y: | angle a on

s 0 K3 [
@ if @ color found? D nuances m size .

do ?’ moveto X: | angle@' Y: [ angle ﬂ on

do

else if @ color found? D nuances size |

do ?’ moveto X: [ angle EE{od Y: angle m on LR
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' Kod 40:

Wykrywanie twarzy za pomocg kamery

Ta sekwencja aktywuje kamerke urzgdzenia, na ktérym jest
uruchomionaq, i na biezgco monitoruje obrazy przechwycone w
poszukiwaniu obecnosci ludzkiej twarzy. Po wykryciu twarzy,
Hub zmienia kolor z zéttego na czerwony. Jednoczes$nie
program wykonuje zrzut ekranu z wykrycia i wyswietla go przez
trzy sekundy, po czym catkowicie sie wytgcza.
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@ if | () facefound?

(G) saveimage | (O] getimage 2 111 |

O light Dm

(G) showimage | Q) getimage

X wait in sec. L’l

stop program
.
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- Kod 41:

Reakcja na zmiany natezenia swiatta

« Program jest przeznaczony do utrzymywania Modutu Spin w obszarze
o zredukowanej ekspozycji bezposredniego swiatta na sensory. Gdy
ilos¢ swiatta przekroczy ustalong w kodzie wartosé¢, modut odwraca
swoj ruch, dopdki nie wréci do obszaru o oswietleniu ponizej wartosci
progowej. Ta sekwencja moze by¢ zastosowana w réznych projektach,
na przyktad w projekcie, gdzie Modut Spin jest uzywany do obstugi  Rolka obrotowa
zacienienia dla roslin, przemieszczajqgc je w zaleznosci od potrzeb. ’

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

robotics

SMART LEARNING

repeat 1‘"1@.
’7' :
() if (| ‘ || get from sensor aon ‘ @

do | || setspeed A: ' B: | ' on

do : :
else  |&)| setspeed A: n B: u on

-

print (‘ directed light v FMECIE A 2 ~ L4




shape
W ] robotics
Kod 42:

Wykrywanie kgtow pozycji Modutu Joint

Sekwencja kodu jest przydatna w sytuacjach, gdy
potrzebujemy ustawi¢ serwomotory Modutu Joint pod
kgtem, ktéry jest wykrywalny, ale nieznany z goéry. Ta

sekwencja na biezgco wyswietla kgty serwomotorow. Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO

Podstawka do Fable



Test angle

© 0

print - Angle for motor Yis: angle of servo Y - -

i b ecaer v

...
8 wait in sec. n

shape

robotics

SMART LEARNING
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Kod 43:

Zastosowanie filtra na zrzucie ekranu z kamery

Sekwencja tqgczy trzy polecenia: Zapisz obraz, Zastosuj filtr i
Pobierz obraz z kamery. Razem przechwytujg one obraz z
kamery internetowej urzgdzenia, na ktérym wykonywane jest
programowanie, zapisujgc zdjecie jako 'my_image'’. Rodzaj
zastosowanego filtra, czuto$¢ (dla niektorych filtréw) oraz
nazwa przechwyconego obrazu mogqg by¢ dostosowane.

OBEJRZYJ WIDEO




shape

robotics

SMART LEARNING

(G) saveimage | (GQ) apply filtter [HElE N RIAICRd sensitivity n (Q) getimage as




shape
-rl_'- robotics

Kod 44:
Wyodrebnianie wartosci RBG

Sekwencja kodu "wyodrebnia" wartosci R, G, B z koloru
wykrytego przez Modut Spin. Kolor jest analizowany, a
nastepnie wartosci R, G, B sg wyswietlane na wykresach.

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

robotics

SMART LEARNING

|| headlights m on m
repeat m [j;t@
Ll time series @ get value of mfrom 3] get Mfrom sensor mon m with color @

do |l time series ¢ get value of from 3] get mfrom sensor EO" m with color

[l time series © get value of Mfrom L3 get Mfrom sensor a on RIS with color m




Kod 45:

shape

-rl_,- robotics

‘Sterowanie Modutem Spin za pomocq klawiszy

Program jest zaprojektowany do sterowania Modutem Spin przy
uzyciu klawiszy. Program dziata w trybie ciggtej petli, co pozwala na
ciggte monitorowanie wcisnietych klawiszy. Jesli zaden klawisz nie
jest wcisniety, Modut Spin zostanie zatrzymany, poniewaz jego
poleceniem bedzie "Stop"!

OBEJRZYJ WIDEO
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repeat forever
(%) if (‘
= | move forward -~ |- HZ9 -

elseif |

AR [ || move backward - [ THZ9 -

elseif | key pressed?

key pressed? m

do

_
S (=] right ~ 4] 1HZ9 -

key pressed? m

elseif |

do I3l on

P sopmoing - hzs -

shape

robotics

SMART LEARNING



shape
W ] robotics
'Kod 46:

Sterowanie Modutem Joint za pomocg klawiszy

Modut Joint jest umieszczony pionowo, przy czym oba silniki sg

ustawione pod kgtem O stopni. Silnik Y bedzie utrzymywat ten kat,

natomiast kgt silnika X moze by¢ dostosowany o +10 lub -10 jednostek

poprzez naci$niecie odpowiednio klawisza strzatki w lewo lub prawo. | :
Warto$é kgta jest wyswietlana w konsoli. Ta sekwencja programu Modut Joint
umozliwia bardziej precyzyjng kontrole Modutu Joint, co jest szczegodlnie

przydatne przy obstudze narzedzia podigczonego do niego.

-
®
> @ 9

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

-rl_’- robotics

epest (TR TS

’ key pressed? m

N ;
() if |

do 3" moveto X: \.‘ ?’ etonm m Y: anglem with speed: m onm

else if (S right | -

do 3)' move to X: ’ ?’ etonm = m NE anglem' with speed: m on

Eaf 0 . andeotsenox 1029




shape
-rl_,- robotics

Kod 47:
Fable Hello

Program sktada sie z dwéch funkciji: ,do_gymnastic” (,gimnastyku;j sie”)

i ,wave_hello" (,pomachaj na przywitanie”). Te funkcje sg aktywowane Vo
przez nacisnigcie klawisza strzatki w gore (,do_gymnastic”) i klawisza
strzatki w dot (,wave_hello”). Ruchy w tych funkcjaoch sqg juz

zdefiniowane. Dodatkowo zdefiniowane sg zmienne, dzieki czemu
roboty mogqg by¢ sprawnie zamieniane. Oznacza to, ze jesli masz
nowego robota, wszystko, co musisz zrobi¢, to wpisa¢ prawidtowy kod
w zmiennej na poczgtku ﬁ)rogromu.

4X Modut

Modut Joint
OBEJRZYJ WIDEO f

E"I-

3X Modut

| Podstawka do Foble



shape
S | robotics
R waitinsec. il
P movro
B oo

set to 0 module E
set to O module

() if | key pressed? m
do | do_gymnastics

do

elseif | key pressed? m
do Pwaverhello l

8 wait in sec.
?' moveto X: [ angle m Y: | angle m on m ‘
g)‘ moveto X: [ angle m Y: [ angle m on m m

00"
y moveto X: [ angle a Y: | angle @ on m ‘

? moveto X: [ angle m Y: | angle a on m A

8 wait in sec.

angle m Y: angle @ on m -
angle m Y: angle @ on m ‘

8 wait in sec. n

8 wait in sec.




¢ « shape
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Kod 48:

Podqgzanie za Liderem

~+  Program przypisuje role dwém robotom - Leader (Przywédca) i
Follower (Podgzajgcy) - za pomocg dwéch zmiennych. W trakcie
dziatania program odczytuje kgty silnikéw X i Y Robota-Przywddcy
i wykorzystuje je do sterowania ruchem Robota-Podqgzajgcego.
Innymi stowy, drugi robot odzwierciedla ruchy pierwszego.

Modut Joint «—— ‘
OBEJRZYJ WIDEO ;

ol
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shape

JL. robotics

set to 0 module
set m to [ module

P angeotsevox- | #- Misscer-] 4 i angleotsenoy |\ #- W[Leaser=] .1 #- {Folower]




shape

-rl_,- robotics

Kod 49:
W Strone Swiatta

/[ Program wykorzystuje dwa sensory $wiatta do pomiaru wartosci
rejestrowanych przez sensor 1i sensor 3. Nastepnie te wartosci
sq uzywane do kontrolowania predkosci silnikéw w Module Spin.
Nalezy zauwazy¢, ze silnik A wykorzystuje wartos¢ ujemng, aby |
umozliwié Modutowi Spin ruch do przodu. Rolka obrotowa

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

-rl_’- robotics

set m to | || get from sensor mon
PP PR | crectedion - 3 [ T

|| set speed A: = m B: m.on




shape

-rl_,- robotics

'Kod 50:
Zdalne sterowanie Modutem Spin

'+ Program wykorzystuje Hub oraz Modut Spin wyposazony w kofa i

‘ rolke obrotowq i potgczony z telefonem za posrednictwem Fable
Face. Modut Spin otrzymuje dane o przyspieszeniu z osi telefonu i |
przeksztatca je na polecenia dla swoich silnikow. Rolka obrotowa

* Poprzez podtgczenie dodatkowego akcesorium, mozna grac¢ w pitke |
nozng za pomocq pitki dostarczonej w zestawie, sterujgc robotem
zdalnie za pomocq telefonu.

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

robotics

SMART LEARNING

repeat forever

Hococo [ sccslersionon xcais

e B scsermionanvors

set L9 to .[.j@ a " ’ | [L.‘E a m

setmto | .J'.f"..n .- ’ JE& m

I&| set speed A: B: @ on




shape

-rl_,- robotics

Kod S
'Modut Joint jako srubokret

Program wykorzystuje Modut Spin do kontroli ruchu, i kolejny Modut ; M .

| odut Spin
Spin do regulacji obrotu ‘'srubokreta’, przy czym ‘Srubokret’ !
reprezentowany jest przez Modut Joint. Ruch jest kontrolowany
przy uzyciu klawiszy w, s, a i d, natomiast klawisze strzatek w lewo i
w prawo sterujg obrotem sSrubokreta. Zadeklarowane zmienne
umozliwiajg tatwg wymiane robota przez prostg modyfikacje kodu
na poczgtku programu. Dodatkowo, wbudowany zostat modut 2X
w celu zapewnienia rownowagi.

OBEJRZYJ WIDEO

Modut Joint

Rolka
obrotowa

|2X Modut

Koétka



-8 Rotate screwdriver ~ §& modulem
se.thto “modulem
3‘ moveto X: anglem- Y: = angle m with speed: @ onm

S5 whie - |1 e
key pressed” ([T

() if |
P~ o omra - [ -
elseif | keypressed?n

P - | movebackwara - - # - v

elseif | keypressed?n
=en - [ # - MMove -

do

key pressed? [

else if

do

elseif | keypmssed?m

shape

robotics

SMART LEARNING

g"movetox a'lglem-Y: anglem.wlthspeed: m-onm

do 8 wait in sec. m
181 setspeed & [ & 3 on (R

key pressed [T
?‘moveto X: mglem Wi anglemvwlthspeed: m.onm

do 8 wait in sec. m
(S E R 0 L 20 ] # - W Rotate screwdriver - |
3 moveto X: mgler i anglem with speed: m on m

else if

O - | copmovng - - # - W{wove -
= sopmoving - |1 4




Kod 52:

shape

-rl_,- robotics

Struktura syjamska dla Modutu Spin

Projekt wykorzystuje dwa Moduty Spin oraz tylko dwa
kota. Aby utatwi¢ ruch koéf, dwa silniki sg ze sobg
polgczone i utrzymywane przy zerowej predkosci. Rélko obrotowa
Podczas skrecania uzywane sq jedno koto z jednego '
Modutu Spin i jedno koto z drugiego Modutu Spin.

OBEJRZYJ WIDEO
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cet (ETN0) o mesie g
Y Right wheel - Kl 1HZ9 -
Y while - [ wue
Q) if keypresed?m
2o JO o I ¢ -

|| setspeed A:

11 setspeed 4 (Y & E on (B

do

else if keypresed?m -
1O st & G & | 0 (D

101 setspeed & [ & [EQ) on (R
else if ! key pressed? [0 -

181 setspeed 4 +[EX) & ) on (23

|¢n setspeed & ([ & +[EX) on (M
else if key pressed? [[1) -
1G] setspeed A: + E5] B: n o # - |
101 sond & [ & B8 -m

|| setspeed A: u B: n onm
|| setspeed A: n B: a onm

do

do

else

shape

1r,

robotics

MART LEARNING
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|- robotics
Kod 53;:

Zdalne sterowanie barierg

Bariera jest kontrolowana przez Modut Joint potgczony z jednym z Modut Joint
Modutoéw Spin. Kolejny Modut Joint komunikuje kgt, pod jakim obrécony |

jest silnik X. Gdy kgt przekroczy 20 stopni, silnik kontrolujgcy bariere

obraca sie o 90 stopni. W przeciwnym przypadku, jesli kgt spadnie

ponizej -20 stopni, obrét jest odwrdécony. Wartosci 20 i -20 stopni

zostaly wybrane w celu zapewnienia zakresu ruchu dla zdalnego Modutu | Podstawka do Fable
Joint. Kagt silnika X jest wyswietlany w Konsoli Wyjsciowe.

OBEJRZYJ WIDEO _
Modut Spin




shape

robotics

SMART LEARNING

O rrior motor - RO 1 XEQ -
|

=1l Remote control ~ B el -
s anglem o1 1D2A ~

g" move to X:

repeatM[‘;j
1+ (SSEXETESE CmrE | )
(=l B by | o0 degrees (UL~ 20 . #- M armermotor-]

do |
8 wait in sec. a -

ot ST ENE, e | 60
=]l o by || 00 |cegrees - [L0F ' 20 | 4 M arermotor ]

do
do

8 wait in sec. a

—

R g otsemox- 1] #- Mramreconro=]
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Kod 54:

Modut Joint jako joystick dla Modutu Spin

'+ Program umozliwia zdalne sterowanie ruchem Modutu Spin za
pomocqg Modutu Joint, dziatajgc sekwencyjnie, bez mieszania
ruchéw. Silnik X Modutu Joint kieruje Modutem Spin do przodu lub
do tytu, podczas gdy silnik Y nakazuje mu obréci¢ sie w lewo lub
w prawo. Aby udoskonali¢ kontrole nad Modutem Spin, dostepny
jest zakres kgtéw, przy ktérych nie jest brany pod uwage zaden
ruch. Te kgty bedqg wyswietlane w Konsoli Wyjsciowe,;.

Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO
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Kotka

Modut Spin Podstawka do Fable



shape

robotics

SMART LEARNING

set JELCRY to modulem
setto J_module
repeat forever _
EETETENCA = ) £ (SEETEDSNCA o) CD RS ETEs S aic o 0

(%) if

do |3 setspeed A: EIB: m‘onm.
U aveoiamox- L5 o o0 a1 eeotsonox- |11 v57- =T o0 [lerd= TR0 | ot smnox L) ve7 - oo o

else if

do |3 setspeed A: EIB: m‘onm
| 1 "
SRERESANCE m £ o RS ) oo RE a1

do

do | || setspeed A: m.Bz m‘on
JERETESSNEE = £ oo PREEESECE m ) £ REESaRGa o

do | 13| setspeed A: ‘m<Bz mmm
eie 101 setspecd & [ & B on (W

print “ Angle servo X is: N .’

- Angle servo Y is: . ?‘ - angleof servo Y - on

print




'Kod 55;

shape

-rl_,- robotics

Symulator dzwigu

Modut Spin
Ten program symuluje dziatanie dzwigu. Za pomocqg Modutu |

Spin mozna obracaé¢ wysiegnik i podnosi¢ lub opuszczaé
ciezar za pomocq klawiszy strzatek w goére i w dét, podczas
gdy drugi Modut Spin obraca caly dzwig za pomocqg
klawiszy strzatek w lewo i w prawo. Dodatkowo mozna
dostosowa¢ predkosé podnoszenia lub opuszczania za
pomocq przyciskéw + i -, Wykres wyswietli biezgcg wartosé
predkosci w czasie rzeczywistym.

Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO

Podstawka do Fable




set to (O module Jr R
24 Crane motor ~ KCMC - 1B22 -
[

o Wmodie (109
g"' moveto X anglem Y: angleﬂ with speed: m

[}
repeat forever

(%) if ;‘ key pressed?

|| set speed A:

elseif | key pressed? m I
do 18] setspecd A [ o - Wcanemor-]

do

| key pressed?

elseif | ‘
change by [ B
g 8 wait in sec. m

| key pressed? -

elseif | ‘

chénge by a

shape

robotics

SMART LEARNING

do d .
o 8 wait in sec. m

else if key pressed? m

=R 10 R o [ # - M Crane rotate - |

elseif | key pressed? m
do | 13| setspeed A: m‘B: n‘onm »

|| set speed A: u-B: n'onm
1B setspeed & 1 EY & ) o [H OO

else |

|l time series with color m




shape
-rl_'- robotics
Kod 56:

Catkowite zatrzymanie programu (STOP)

« Sekwencja programu uruchamia silnik A Modutu Spin, powodujgc jego
ciggte obracanie. Gdy Modut Spin wykryje kolor czerwony przed swoimi
sensorami, kod uruchamia polecenie ,Stop” programu, zatrzymujgc
caty program. W tym przypadku wszelkie kolejne polecenia Huba
zostang zignorowane i nie bedg mogty zosta¢ wykonane.

Modut Spin
OBEJRZYJ WIDEO
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This
command
has no
effect if
red is
detected!

repeat RVallCRd 8 ]

I&| setspeed A: | m B: n on

do @) if o IS check for color uon

do ' stop program

shape

robotics

SMART LEARNING



shape

-rl_'- robotics

- Kod 57:
- Uzycie pliku MP3

« Sekwencja kodu uruchamia plik MP3 z komputera. Nalezy
zauwazy¢, ze sekwencja odtwarza plik audio, podczas gdy
program kontynuuje wykonywanie innych polecen. Jesli
pojawi sie inny dzwiek, konieczne jest uzycie polecenia
oczekiwania, aby upewni¢ sie, ze odtwarzanie audio
zostanie zakonczone |przed kontynuacjg. Plik musi
znajdowac¢ sie w Documents/Fable/My Fable Sounds.

OBEJRZYJ WIDEO
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robotics

SMART LEARNING

c]j sl fseltiplenils choose a sound file ~

8 wait in sec. | B
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Kod 58:
Zabawa z nutami

+ Sekwencja kodu odtwarza pierwszqg czes¢ piosenki
"Twinkle, Twinkle Little Star". Rytm mozna zmienic,
modyfikujgc tempo za pomocq przyciskéw pauzy po
odtworzeniu kazdej nuty.

OBEJRZYJ WIDEO
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ﬂ play note @

8 wait in sec. m

Jd play note m

8 wait in sec. m

Jd play note m

8 wait in sec. m
Jd playnote m

8 wait in sec. m

Jd play note

8 wait in sec. m

Jd play note

8 wait in sec. m

ﬂ play note m

shape

robotics

SMART LEARNING



Kod 59:

shape

-rl_'- robotics

Zakonczenie petli nieskonczonej

Zazwyczaj nie zaleca sie uzywania nieskonczonych petli (blok ,Powtarzaij
w nieskonczono$c¢”) w programowaniu. Jednakze, w pewnych sytuacjach
moze zaistnie¢ potrzeba uzycia takiej petli i wyjscia z niej w odpowiednim
momencie. Mozna to osiggng¢ za pomocg komendy ,Przerwij petle”. Po
wykonaniu tego polecenia petla zostanie zakoriczona, a kolejne
polecenia bedqg nadal wykonywane w kolejnosci po petli.

Na przyktad rozwazmy scenariusz, gdzie silnik A Modutu Spin jest
skonfigurowany tak, aby obracat sie w sposdb ciggty do momentu
nacisniecia klawisza spacji. Po nacisnieciu Spacji zostaje wykonane

polecenie ,Drukuj/wyswietl” w Konsoli Wyjsciowej, co wskazuje, ze petla |

zostata przerwana.

Podstawka do Fable
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repeat forever

|&)| setspeed A: m B: | n on
4o (ty) it |

‘ key pressed?

1N

N —

<J{11- M The continuous loop has been interrupted. i

shape

robotics

SMART LEARNING
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Kod 60:
Nagrywanie w pliku .csv

Program nagrywa poziom hatasu z mikrofonu komputera w petli 10
powtdrzen na sekunde. Dane sq zapisywane numerycznie w pliku
CSV o nazwie okreslonej przez osobe programujgcg. Plik jest
zapisywany w folderze 'Documents' pod folderem 'Fable’. Dane
zapisane w pliku CSV mogg by¢ wykorzystane w innych
programach wedle indywidualnych potrzeb.

OBEJRZYJ WIDEO
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SMART LEARNING

repeat _ times

8 wait in sec. n
do

save - in logfile & ~ Soundrec




shape
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Kod 61:
Odczyt z pliku .csv

* Program odczytuje dane z pliku .csv o nazwie ,Sound rec”.
Nastepnie wyswietla te dane w Konsoli Wyjsciowej. Dane
mogqg by¢ przetwarzane i wykorzystywane do innych
celow. Jako przyktad uzylismy pliku zapisanego w
programie ,Record in a .csv File".

OBEJRZYJ WIDEO
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robotics

SMART LEARNING

print read from csv § “”




shape
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Kod 62:

Nagrywanie wielu danych w pliku .csv

Po uruchomieniu programu, automatycznie zostanie
wygenerowany plik z rozszerzeniem .csv (mozna ustawic
nazwe pliku). Ten plik przechowuje rézne wartosci, takie jak:
kgty silnikéw X i Y Modutu Joint, ktéry jest potgczony z | Modut Joint
Hubem; poziom baterii Modutu Joint; czas, ktéry uptyngt od
rozpoczecia programu.

OBEJRZYJ WIDEO
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e ] e
?" moveto X: [ angle m Y: | angle' on m

l@i create list with | ® time in sec.

|

{ ?’ <= angle of servo X ~ < m
Slpllele|{|[=8 Fable-log.csv
?‘ -« angleofservoY ~ - m

[ ‘ (4] battery level m

8 wait in sec. { n

do

g" moveto X: [ angle @ Y: [ angle @ on m

(@) create listwith HSCO)NiMSINSec:

|
L easenex (v

T
L angeotsenoy [ 4+

[ ‘ (4] battery level

Sllele {8 Fable-log.csv

8 wait in sec. n

shape

robotics

SMART LEARNING
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| Kod 63: SMART LEARNING

Tworzenie zmiennej

« Aby utworzy¢ zmienng w trybie zaawansowanym, mozemy
postepowaé¢ wedtug podanych krokoéw: Kliknij na ,Zmienne”, a
nastepnie na ,Utwdrz Zmienng”. Po wykonaniu tego mozemy nadacé
naszej zmiennej nazwe. Na przyktad mozemy nazwac¢ jg ,Zmienna 1".

« Na poczgtku programu, Zmienna 1 ma warto$¢ liczbowg zero.
Jednak podczas petli trzykrotnych powtérzen, wartos¢ zmiennej
bedzie zmienia¢ sie przez dodanie jednej jednostki. Ponadto, Hub
zaswieci sie na zétto z zaktualizowang wartoscig.

« Po trzykrotnym zaktualizowaniu wartosci zmiennej petla zostanie
zakonczona ze wzgledu na wykonanie trzech powtorzen.

OBEJRZYJ WIDEO
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A Veriabie 1 - LI O _fopotics

repeat .. times
cha;nge by
repeat . times

light .m

" | '
walit In sec. | .‘.
e

" | '
walit In sec. | .

8 wait in sec. ‘,j

| Y
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Kod 64 -rl_,- roboEc)ics
Generowanie losowych wartosci

dla serwomotora Modutu Joint

Program generuje losowq liczbe w zakresie od -90 do 90,
reprezentujgcq zakres ruchu serwomotoru X w Module
Joint. Ta losowa liczba jest zapisywana w zmiennej
Wartos¢ chwilowa” i wyswietlana w konsoli wyjsciowej.
Nowy ruch wykonywany jest co 3 sekundy.

Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO
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shape

robotics

SMART LEARNING

oo 230 VN
e— e

=18 Instant value v R random integer from | to |
g -90 RN 90

[j?’ move to X: Instant value ~ | angleﬂ% with speed: | m on m

do = ¥ waitinsec. | a

—
| easox o )

Jid"  Xservoanglevalue:  BE
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Kod 65:

Obliczanie sredniej arytmetycznej ocen

Program jest zaprojektowany do obliczania sredniej
arytmetycznej ocen. Oceny, w zakresie od 1 do 5, sg
wprowadzane do programu poprzez dotkniecie ekranu
aplikacji Fable Face na telefonie. Na przyktad, jesli na
ekranie zostang umieszczone trzy palce, program
rejestruje wartos¢ 3. Ta metoda jest uzywana zaréwno do
wprowadzania catkowitej liczby ocen, jak i kazdej
pojedynczej oceny.
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set [E¥Rg to
set to
set [YE0Hd to

print  “ VS many fingers on the screen as you have no... 4

8 wait until spacebar

]©get

print L Total notes: [ANRE _ +

8 wait in sec. ﬂ
repeat times
(1« M your note please(use fingers): [

set to |

8 wait until spacebar

change m by

ot T cD - EE - @D - Bl coo s

shape

robotics
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w * shape

Kod 66 1] robsre
Obliczanie sredniej

geometrycznej dla dwéch liczb

Program odczytuje dwie liczby z ekranu telefonu,
oblicza i wyswietla ich srednig geometryczng.
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3 -« B Use fingers on the screen to introduce numbers. 4

) - BB First number(use fingers): k4

94 Number 1 - K <) tap count - |
Do« - SO T3

8 wait in sec. n
1) B Socond number(use finges)- |

") < tapcount -

Den  “rrrs” - JEE -

Do ST - SCTE - D o S Cowe - I - CTTm OEmm O
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Kod 67:
Konwersja tekstu na mowe

+ Sekwencja kodu przetwarza tekst i konwertuje go na mowe.
Uzytkownicy majg mozliwos¢ wyboru jezyka, a wygenerowana
mowa bedzie odzwierciedla¢ akcent odpowiadajgcy temu
jezykowi. Ten kod moze by¢ przydatny do wysytania wiadomosci
audio lub do réznych innych zastosowan wymagajgcych funkciji
zamiany tekstu na mowe.
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<10 M english: press e [
<I{111- B german: presse g 4

<J{l11 B espanol: pulsar s g

repeat m
‘ key pressed? n

S wecomeEngien

elseif | key pressed?

do E] speak ~ Willkommen!

elseif | key pressed?

B L envendost | Spanisn

shape

robotics
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Kod 68:
Odczyt liczb z ekranu telefonu

'« Program jest zaprojektowany do odczytywania liczb z ekranu
telefonu (z otwartg aplikacjg Fable Face). Gdy dwa palce
dotkng ekranu i zostanie nacisniety klawisz Spacja, program
wykorzystuje te liczbe do obrécenia Modutu Spin tyle razy, ile
wynosi wprowadzona liczba - czyli w tym przypadku dwa
razy. Ta metoda wprowadzania liczb za pomocqg telefonu
moze stuzy¢ jako klawiatura numeryczna. Mozesz
wyprébowag te funkcje z innymi liczbami.
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/i1« BE How many rotations? Place fingers on phone scree... [

© get

Son < - o -

-} Total rotations + K&} (y OX L
(=]o[=-1888 Total rotations v =5

13| spin ‘!]Mwith speed: m on

—

8 wait until | ‘ || has reached target on motor(s) on

shape

robotics

SMART LEARNING



Kod 69:

Odczyt liczb z ekranu telefonu

Formuta n choose k

Program wykorzystuje Fable Face do odczytu dwoéch
wartosci, ktére sqg wprowadzane poprzez wykrycie liczby
palcéw dotykajgcych ekranu. Wartosci te sq nastepnie
wykorzystywane do obliczania kombinacji n przyjmowanych
jako k, gdzie n i k sq liczbami wprowadzonymi za pomocg
telefonu. Wynik jest wyswietlany w Konsoli Wyjsciowe;.
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© ©  Input numbers SMART LEARNING

print ¢ input n(use fingers on phone screen) b

8 wait until spacebar

@ ! | m m setmto . ¢ tap count

Ex| 2 B Because n<k, the result is zero 4 .
do : 1
4 D <0 - -

stop program
-

m i - input k(use fingers on phone screen) 4

Y Denomintor - LM -

count with mfrom n to m’n by n
I ocnominator - FORMN oenominator- -~ I T -

_ _ Print something in the box to the right
e ICTET - 0 - - @ T e e




|
shgpe
| robotics

Kod /0: . |J'

Odczyt liczb z ekranu telefonu
Formuta n!

Program oblicza n! poprzez wykrywanie liczby palcow
na ekranie Fable Face. Zaréwno dane wejsciowe, jak i
ostateczny wynik sg wyswietlane w Konsoli Wyjsciowe.
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<1112 88 Input number by tocuhing phone screen with your ...

print

T
ot [ 0 O
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Kod 71: SMART LEARNING

Obliczanie reszty z dzielenia - Metoda 1

+ Sekwencja programu wymaga wprowadzenia dwdéch danych
liczbowych i oblicza reszte z dzielenia pierwszej liczby przez druggq.
Poczgtkowe dane numeryczne muszg zosta¢ wprowadzone
recznie na poczqgtku sekwencji. Jednak w bardziej rozbudowanym
programie wspomniane dane wejsciowe mogq pochodzi¢ z
sensorow lub innych obliczen wykonywanych w poprzednich
liniach kodu. Wynik jest wyswietlany w Konsoli Wyjsciowe,.
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Kod 72:

Obliczanie reszty z dzielenia - Metoda 2

* Program wykorzystuje funkcje ,Zwréc”. Generowanych jest piec liczb
losowych z zakresu [1,100]. Kazda liczba jest nastepnie sprawdzana
w celu okresleniq, czy jest podzielna przez 9, a reszta z dzielenia jest
zapisywana. Wartosci reszt sg zapisywane na liscie, a nastepnie
wyswietlane w Konsoli Wyjsciowej.
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® @ control ’ S h q pe

robotics

. ' SMART LEARNING
remainder of m + n an

remainder of m + ﬂ

set €Ad to | create empty list

count with ﬂfrom n to ﬂ by n
in list m m as | random integer from n to
do |

print in list @ m ﬂ

<{111- B The remainder of the division by 9: [
count with mfrom n to ﬂ by n

nie (O CH 30
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Kod 73:
Obliczanie wystgpien

« Ta sekwencja kodu jest zaprojektowana do zliczania wystgpien
koloru czerwonego przed Modutem Spin. Wyswietli licznik i zatrzyma
dziatanie, gdy liczba wystgpien osiggnie dziesie¢. Ta sekwencja jest
przydatna w programach do zarzgdzania sklepem i moze byc¢
uzywana do monitorowania pozioméw zapaséw. Jest zdolna do
dodawania i odejmowania z zapaséw oraz ustawiania alertéw, gdy Modut Spin
poziomy zapaséw spaddjg ponizej okreslonego progu.
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ot (D o k)
S22 i - count - (-~ 10

(%) if (‘ || check for color aon

change by |

do
2le 8 waitinsec. §

N

| -
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Kod 74:

Sortowanie liczb w porzgdku rosngcym

Program generuje 5 losowych liczb, dodaje
je do listy, a nastepnie sortuje je rosngco.
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count with ﬂfrom n to ﬂ by n SMART LEARNING
do inlist M m ﬂ as | random integer from n to

set R &4 to create empty list

<J11.* B These are the numbers: [

count with ﬂfrom n to ﬂ by n
do Beint nist EHECH B0

8 wait in sec. ﬂ

(210 A Now we'll sort them out [
Y s - PR i [ osconcing -

count with mfrom n to ﬂ by n

do | D pune st (N CZ0 (D
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Kod 7/5:

Wprowadzanie danych w okreslonej kolejnosci (Lista)

Sekwencja kodu tworzy liste czterech elementéw: indeks O,
indeks 1, indeks 2, indeks 3. Wartosci kazdego elementu
(indeksu) sg wprowadzane za pomocqg Fable Face poprzez
zliczanie liczby palcéw na ekranie. Na pytanie "Ktéry element
chcesz zobaczy¢?", rédwniez korzystamy z Fable Face, aby
wybrac indeks, ktéry chcemy wyswietli¢, i ktory nastepnie jest

wyswietlany w Konsoli Wyjsciowej. @ @
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1l List v RG] create empty list

count with mfrom n (s} n by n
print ¢ Tap the screen and press SPACE e

wee T .
© Bem I - @ - -ul@get

o ([ (X (3@ - SSETLE
8 wait in sec. m

<11+ ad Which item do you want to see? Tap the screen an... i

—
= (20 » JOMEEES

Sen i =8 S -+ CHDED &S

shape

robotics
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Kod 76:

Sortowanie liczb parzystych rosngco

 Program generuje liste 10 elementdéw, rejestrujgc losowo
wygenerowane liczby z zakresu od 1 do 10. Elementy listy sg
sortowane rosngco, a nastepnie uruchamiana jest funkcja, ktéra

wyodrebnia tylko liczby parzyste, sprawdzajqgc reszte z dzielenia
przez 2. Na koncu liczby sg wyswietlane w Konsoli Wyjsciowe.
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Gl List v R(e) create empty list

<1115 M Generated list is: i

count with ﬂfrom n to n by n
inlst XN B[ = rencomintegerom ol ©o ot

shape

robotics

SMART LEARNING

do

Bleint nist EHES OO

~EBo (O CS
/(.- B Sorted list, even and ascending: [

© @ Even

count with mfrom n to n by '
@ if remainder of | in list @ m ﬂ + n =n

do

do print in list @ m m
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Kod 77:

Wyodrebnianie liczb parzystych/nieparzystych z Listy i Funkcji

Przed uruchomieniem programu uzytkownik jest proszony o
wprowadzenie trzech liczb za pomocg klawiatury. Liczby te mogg
by¢ pobrane z sensoréw Ilub obliczen posrednich i sg
przechowywane w liscie, Nastepnie uzywana jest funkcja do
okresleniqa, czy kazda liczba w liscie jest parzysta czy nieparzysta.
Wynik jest wyswietlany w konsoli.
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set Ped to | @ create list with | ShCIpe

robotics

SMART LEARNING

count with ﬂfrom n to lengthof | m by n

e D EE 030

do print

© @  dosomething

count with ﬂfrom n to a by n
@ if | remainder of w + n =n

do
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- Kod 7/8:
Uzycie Polecenia ,licz z"

* Sekwencja programu to powtarzalna struktura, przydatna, gdy
chcemy wykona¢ instrukcje okreslong liczbe razy, zamiast
wykonywaé kod na podstawie warunku (while). W tej sekwenciji
wyswietlane sq liczby nieparzyste w zamknigtym przedziale [1, 5].
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SMART LEARNING

count with mfrom | 1. to | [a. by \1.
8 wait in sec. ‘.

print m |

| -
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Kod 79:
Boolowski Operator Logiczny - |

Po spetnieniu warunku, zostaje wykonana sekwencja kodu.
Swiatto Huba bedzie pozostawaé zielone, dopdki nie zostang
nacisniete jednoczesnie klawisze strzatki w lewo i prawo. Jesli
oba klawisze zostang nacisniete jednoczesnie, swiatto zmieni
sie na czerwone. Ten operator jest szczegdlnie uzyteczny przy
odczycie danych z wielu sensoréw i podejmowaniu decyzji na
podstawie kombinaciji ich odczytow.
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Kod 80:
Boolowski Operator Logiczny - LUB

Sekwencja kodu sprawia, ze Hub pozostaje niebieski tak dtugo,
jak na klawiaturze wecisniety jest klawisz strzatki w lewo lub
klawisz strzatki w prawo. Jesli jednak nacisniety zostanie jeden
z tych klawiszy, Hub zmieni kolor na czerwony. Sekwencja ta
jest przydatna w programach, w ktérych warunek moze zostac
spetniony na dwa rézne sposoby, np. poprzez nacisniecie
klawisza lub aktywacje sensora.

OBEJRZYJ WIDEO

[=] el

x|

[=]




shape

robotics

SMART LEARNING




shape
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Kod 8.
- Boolowski Operator Logiczny - NIE

« Ta sekwencja kodu jest zaprojektowana tak, aby Modut Spin
poruszat sie do przodu wytgcznie po nacisnieciu strzatki w gore.
Wykorzystywany jest NON-operator, ktéry uruchamia sie, gdy
zaden klawisz nie jest wcisniety, aktywujgc blok ,Jesli" z
poleceniem "Zatrzymaj ruch", jesli swiatta sg wytgczone. Gdy
zaden klawisz nie jest wcisniety, aktywuje sie blok ,W przeciwnym
razie", powodujgc uruchomienie silnika i wtgczenie swiatet. Warto
mie¢ na uwadze, ze takie ustawienie warunkéw jest odmienne od
tego, do ktdérego jesteSmy przyzwyczajeni.
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@ i not l.’ key pressed? m
(=] stopmoving - [ XEQ -
|| headlights m on

do

S
o T o
else | -
|®| headlights mon

print (; key pressed? m

shape
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Kod 82:
- Podwdjna negacja

Ten kod wykorzystuje Boolowski operator logiczny NIE (Negacja
logiczna), oznaczony jako "Boolowski Operator Logiczny — NIE".
W zwigzku z tym mamy ten sam program co wczesniej, ale z
dodaniem dodatkowego polecenia NIE. Gdy wystepujg dwie
negacje, jest to réwnowazine braku negacji w ogodle. W
rezultacie ten program nakazuje Modutowi Spin porusza¢ sie do
przodu, gdy zaden klawisz nie jest wcisniety, i zatrzyma¢ sie,
gdy jest wcisniety klawisz strzatki w gore.
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repeat m E

() if | not | not l,’ key pressed? m

[&] on
|®| headlights m on

1= on
|| headlights m on

print & key pressed? m

shape
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Kod 83: 1] robsrec
Swiatta przerywane

Z uzyciem Modutu Spin

Wykorzystujgc Modut Spin oraz wbudowane diody LED, robot
bedzie wysytat kod SOS za pomocqg diod LED. Mozesz
dostosowac¢ czasy wtgczenia i wytgczenia, aby sprawdzi¢ czy
wiadomos¢ jest nadal zrozumiata. Pauza pomiedzy literami jest

reprezentowana przez komende jednosekundowaq.
Wykorzystano dwie oddzielne funkcje - jedng dla litery S i drugg
dla litery O.
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S letter ‘@ o to S letter ! @ o to .O Ietterr
repeat B times repeat | a times
o TR tum on ~ [ 1U51~ 1G] headights (TSRS on EVEES

8 wait in sec. m 8 wait in sec. | m

do .

3| headlights m on
8 wait in sec. | m

| .y

8 wait in sec. | .

|| headlights m on
8 wait in sec. m

N

8 wait in sec.
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Kod 84:

Swiatta przerywane z uzyciem Huba

Program wykorzystuje Hub do nadawania wyraznego
sygnatu SOS, podobnego do alfabetu Morse'a.
Zmiana czasu wptynie na to, jak diugo swiatto Hub
bedzie wigczone lub wytgczone.
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Q iore i X2
8 wait in sec. m
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- Kod 85:
Wyswietlanie w Konsoli

« Dostep do konsoli wyjsciowej mozna uzyskac,
klikajgc przycisk >_

* Po nacisnieciu przycisku uruchomienia programu,
konsola wyswietla tekst "Hello! | am Fable!’, ktéry
moze byc¢ zmieniony przez programiste.
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=i« A Hello! | am Fable! fi4
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Kod 86:

Wyswietlanie wykresu szeregowego czasu

Program ustawia warto$¢ zmiennej na O i
zwieksza jg o 1 co sekunde. Wyswietla
czerwonq grafike z wartoscig zmiennej i
pozwala uzytkownikowi na zmiane koloru.
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L.l time series | [ ERA | with color m

| Sy
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Kod 87:

Wyswietlanie wykresu punktowego

Program ustawia zmienng o nazwie "sec" (sekundy) i aktualizuje
jg co sekunde. Nastepnie uzywa réznych koloréw do wyswietlenia
wartosci "sec" na osiach X i Y. Kolor niebieski jest uzywany do
pokazania sekund na osi Y, natomiast czerwony pokazuje
sekundy na osi X. Tego rodzaju wykres punktowy moze byc¢
wykorzystywany do pobierania danych z Modutu Joint, Modutu
Spin, lub telefonu (z aplikacjg Fable Face).
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l
change m by ®
8 wait in sec.

do

' N | .
l:hl scatter plot X: @ Y: . n with coloru

l:il scatter plot X: :jjn Y: Sohd | With colorm

| Sy
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Kod 88:
Wyswietlanie wykresu liniowego

Program ustawia zmienng "sec" (sekundy) i aktualizuje jg co
sekunde. Nastepnie uzywa réznych koloréw do wyswietlania
wartosci zmiennej "sec" na osiach X i Y. Kolor niebieski jest
uzywany do pokazywania sekund na osi Y, a czerwony na osi X.
Tego rodzaju wykres [liniowy moze by¢ wykorzystywany do
pobierania danych z Modutu Joint, Modutu Spin, lub telefonu (z
aplikacjg Fable Face).
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M s K o

repeat \.1 times
m
| change mby L,,l‘
8 wait in sec.
do |

L:il line plot X: m Y: n with colorm

L:ul line plot X: n G m with colorm

—
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Kod 89:

W Wyswietlanie pozycji dotkniecia ekranu

Program co sekunde wyswietla w konsoli wspdtrzedne
potozenia palca na ekranie telefonu podigczonego do
Huba, przedstawiajgc je w formie numerycznej wzgledem
osi ortogonalnych.
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e 0
JUSML Tap position on X axis: - MG y © get

do | o
JOSML  Tep position on Y axis: (I | tap position on Y-axis -

8 wait in sec. i
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' Kod 90:

- Tworzenie wykresu obrotéw Modutu Spin

* Program "Sterowanie Modutem Spin za pomocqg klawiszy"
kontroluje Modut Spin za pomocg klawiszy. Dodano dwa
nowe polecenia ("Wykres Szeregowy Czasu") ktoére
wyswietlajg grafike w Konsoli Wyjsciowej. Ten wykres
pokazuje obroty dwdch silnikéw, co pozwala analizowac z
uczniami kierunek ruchu Modutu Spin po zarejestrowaniu Rolka obrotowa
danych. ’
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repeat forever
(@) if [’
IR | movefovard - L 129

elseif |

IR | move backward - 1179 -

elseif | key pressed?

-
O =] o [ iz
key pressed? m

key pressed? m

do
l

else if

do ]uenmonw
=] stopmoving - 1| 1HZ9 -

else

[l time series | ‘

—
Lul time series 0 |&) get LEECU TN F S on KIsF<RBY with color @

|~ .- rotations of motorB ~ - 1HZ9 -

with color m
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Kod 97:

Wyswietlanie wykresu kgta Modutu Joint

Program generuje grafike, ktéra wyswietla kgty Modutu
Joint. Silnik X jest reprezentowany kolorem czerwonym, a
silnik 'Y kolorem niebieskim. Po uruchomieniu programu
przesun lekko robota Modutu Joint, aby zaobserwowacé
zmiany odzwierciedlone na grafice.

Modut Joint
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repeat forever

bl time series (' 7 . angleof servo X - |- 1D2A - (B I red ~ |

do |

Ll time series (l ?‘ L angle of servo Y ~ [S)F 1D2A ~ [RWIGYSSE blue ~ |
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Kod 92:

Porownywanie dwéch zaprogramowanych wartosci

Program przypisuje wartosci do dwoéch zmiennych, a nastepnie je
porédwnuje. Te wartosci mogqg by¢ wprowadzone z klawiatury na
poczgtku programu lub pobrane z danych zebranych w programie za
pomocqg sensoréow lub | obliczen. Przy uzyciu polecenia ,uzyskaqj
minimum pomiedzy" wraz z poleceniem ,drukuj/wyswietl", program
moze wyswietli¢ wartos$¢ nizszej liczby w konsoli. W przypadku, gdy
obie zmienne zawierajg te samqg wartos¢, program wyswietli te
wartos¢. Aby wyswietlic wartos¢ maksymalng, mozna uzy¢ tego
samego programu, zmieniajgc jedynie "minimum” na "maximum?”.
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set to
set to

10
45
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Kod 93:
Ustawianie wyrazéw twarzy Fable

* Uzytkownik moze kontrolowac¢ cztery rézne wyrazy twarzy -
szczesliwy, smutny, zty i neutralny - poprzez naciskanie klawiszy f f s 4
kierunkowych. Te wyrazy twarzy bedqg wyswietlane na ekranie
telefonu tak dtugo, jak dtugo jest wcisniety odpowiedni klawisz.
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@ if \essed? m
do  <{© expression
elseif | key pressed? m
do @ expression m

else if .“ key pressed? m
do <O expression

else if key pressed? m
do  <{© expression w

else (O expression m

shape
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‘ KOd 94: SMART LEARNING

Mieszanie swiatet R, G, B

« Co trzy sekundy zmiennym Czerwony, Zielony i
Niebieski przypisywane| sq losowe wartosci od 1
do 100. Wartosci te sg uzywane do tworzenia
nowego koloru, ktéry jest wyswietlany przez Hub.
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repeat m true
| . a ‘ P
set m to random integer from § n to &
. . |

set mto random integer from w.’f__;:nz to §

set m to random integer from § ;

SR AT ) |

. is: B

@ light | color with red: @ green: M blue: @‘ m

8 wait in sec. ‘
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Kod 95:

Ustawianie koloréw teczéwek/powiek

 Program generuje rézne kolory teczowki i powiek oczu w 3
aplikacji Fable Face, uzywajgc losowych liczb miedzy 1 a 100 do f /
tworzenia kombinacji Czerwieni, Zieleni i Niebieskiego. Zmiany
koloréw nastepujg co sekunde, a uzyskane wartosci RGB sq
wyswietlane w Konsoli Wyjsciowej. Dane w konsoli sg
przedstawione w czytelny sposéb za pomocg polecenia
Wyswietl bez tekstu”, poprzez wstawienie spacji miedzy liniami.
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repeat (0 WL

set@to <‘ colorwith red:" random integer from \‘ to ['l green: random integer from 1’,|n to @ blues™ random integer from §

=Y Eyelids ~ K1) \ﬂ

print ¢ - ”

o . e ad | 2 . a 8 % . ..i
color with red: Arandom integer from “‘ln to _}m green: Arandom integer from ln to m blue: Arandom integer from J,;n

© setcolorto @ @

@ setcooro CZI0H) TR
(@ vibrate

8 wait in sec. | ln
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- Kod 96:
- Ustawianie kierunku oczu

+ Sekwencja programu wydaje polecenie oczom Fable \
w aplikacji Fable Face aby przesunety sie do |

kwadrantu 1 okre$lonego przez ortogonalne osie na o
ekranie. Wartos¢ odcietej maleje co 0.2 sekundy,
podczas gdy wartos¢ rzednej wzrasta co 0.2 sekundy.
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B
o
e
X wait in sec.
(@ seteyes direction X: Y:

print . ~ Xvalueis:  BESN X value ~

> | print | Y value is: SN Y value v
L Yvaleis: | Y value -
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Wyswietlanie scalonych danych w jednej linii

Program generuje trzy losowe liczby za kazdym razem, gdy
nacisniety zostanie klawisz spaciji, i wyswietla je w jednej linii w
Konsoli Wyjsciowej. Nastepnie program wyswietla te liczby
pojedynczo, oddzielone znakiem plus, po czym wyswietla ich
sume w jednej linii. Ten program stuzy jako przyktad sytuacji, w
ktérej wiele danych musi by¢ wyswietlanych w ramach jednej
linii tekstu.
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setmw random integer from n to ﬂ

U oo [ oo L . M oo SR R oo s IO - [P [ T Nz ) oo
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Kod 98:
- Gra w Kosci

* Program moze funkcjonowa¢ jako gra w kosci, gdzie gracz otrzymuje trzy
rzuty dwiema kos¢mi. Jesli liczby na kosciach sqg takie same, Modut Spin
przesuwa sie o czterokrotnoS¢ wartosci pokazanej na kosciach.
Natomiast jesli liczby na kosciach nie sg rézne, Modut Spin przesuwa sie
o odlegto$¢ réowng sumie dwoch liczb. Po trzech rzutach program |
ogtasza catkowity wynik, okreslajgc gracza, ktéry osiggngt najdalszg |
odlegto$¢ z Modutem Spin joko zwyciezce. Wartosci kosci, posrednie |
przemieszczenia oraz catkowite wyniki sg wyswietlane na konsoli. |
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=18 Total score v KGN

o
repeat _!a times

8 wait in sec. | n

set m to random integer from
set w to random integer from

|| drive m a: ln mwith speed: g] on

s cnange EEEEy  |C23E B3N

print @ . Intermediate score: 8

Bl I8 00 X0 [EXvine IEY L
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LU ) Total score - YRR Dice 1 - Dice 2 -
print ~ Intermediate score: 8

et T

8 wait in sec. | B

repeat a times

|®) headlights m on

8 wait in sec. | m
|| headlights mon
8 wait in sec.

do



Kod 99:
Gra w Bramkarza

Program obstuguje dwa Moduly Joint dziatajgce jak rece
bramkarza. Nacisniecie klawiszy strzatki w lewo i w prawo
pozwala na kontrolowanie tych ramion. Nalezy jednak
pamietac, ze ze wzgledu na czas potrzebny na dotarcie do
pozycji obronnej, precyzyjne wyczucie czasu jest niezbedne do
doktadnego zainicjowania polecenia ruchu. Strzaty bedqg
kierowane w lewo i w prawo, co odpowiada pozycji rgk
bramkarza.
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set [=iEInRd to - module

set to [, module
L 1D2A -
3" move to X angle @ Y: angle a with speed: E on m -

? move to X angle m Y: angle m with speed: @ on m -

e

14

|
@ if | key pressed? m
g" moveto X: [ angle m Y: [ angle m with speed: - on m

do 8 wait in sec. n .
51' moveto X: angle m Y: angle m with speed: E on -

do
elseif © key pressed? I
g"' moveto X: [ angle m Y: [ angle m with speed: . on m -

do

8 wait in sec. n |
?‘ moveto X: angle m Y: angle a with speed: @ on m -
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Kod 100:
Zgadnij Liczbe

* Program moze réwniez dziata¢ jako gra. Program losowo
wybiera liczbe miedzy 1 a 99 i wyswietla jg na Hubie,
podswietlajgc odpowiednie dziesigtki i jednostki. Na przyktad,
jesli liczba to 14, Hub podswietli sie cztery razy na zétto i raz na
niebiesko. Celem gry jest odgadniecie liczby wytgcznie poprzez
obserwacje Huba. Aby zwiekszy¢ trudnosé, interwaty wigczania
i wytgczania $wiatet na Hubie mogqg by¢ skrocone.
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set to | random integer from §

Y i - LM oo amoer < o -

print

i Watch the Hub! 4
o Jl i
X waitin sec. ¢ La
i1« M You will see the number of units with yellow and... [
8 waitin sec. ¥

repeat times
9 o  JCrD

8 wait in sec. § :@
0 ione ol TR

8 wait in sec. §

-

repeat . times
0 wn o ]ETE
o N i
8 wait in sec. ;,Jm

O g [ oo -
8 wait in sec. {m

.

Q ot of | X3

8 wait in sec. i

print

stop program

i Have you figured out what the number is? [
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Wyslij kody swoich robotéow na adres he
| pozwOl radosci sie szerzycl

I
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mailto:hello@shaperobotics.com

