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Zanim czaszniejsz programowagd, sprawdz czy:

1.  Roboty sq natadowane i sprawne.
2.  Uruchom aplikacje Fable Blockly korzystajgc z przeglgdarki Chrome: link.

3.  Hub jest podtgczony do urzgdzenia, z ktérego bedziesz programowaé. Po podigczeniu
zaswieci sie jednym z szesciu koloréw, a kod bedzie widoczny w Fable Blockly.

4. W razie potrzeby mozesz zaktualizowaé¢ oprogramowanie robota i huba z poziomu aplikacii,
wystarczy, ze przejdziesz do ustawien.

5. Aplikacja Fable Face jest zainstalowana i dziata na Twoim telefonie. Mozesz jg pobra¢ tutqj.

6. Upewnij sie, ze Twoje potgczenie internetowe dziata.

y 4
S rqw 7. Sprawdz, czy Bluetooth jest aktywny i dziola na urzgdzeniu, z ktérego bedziesz
® programowac.

Po uruchomieniu programu pamietaj, ze:
1.  Roboty i Hub powinny swieci¢ sie w tym samym kolorze.
2. Uzyj odpowiednich kodéw dla konkretnych modutéw robotow.

3. Zwracaj uwage na komunikaty o przecigzeniu momentu obrotowego! Komunikaty te
wskazujq, kiedy silnik jest przecigzony i wymaga regulacji w programie, podzespole, w ktérym

Shq pe sie znajduje lub srodowisku w ktorym dziata.

ro bOtiCS 4. Kgt Modutu Joint wynoszqcy zero ° oznacza pionowq pozycje.
SMART LEARNING


https://fable.shaperobotics.com/
https://shaperobotics.com/en/download/

4i
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Ten program umozliwia robotowi poruszani
i do tytu oraz skrecanie w lewo i w prawo. |

Koétko Castor

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Kotka

Modut Spin



https://vimeo.com/929794770/0340725c22
https://vimeo.com/929794770/0340725c22
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETl87wNbUmVCo8gWwnPoMBIBAdH7qrhhZ-kNvO0FjaTXig?e=eYdkTe
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETl87wNbUmVCo8gWwnPoMBIBAdH7qrhhZ-kNvO0FjaTXig?e=eYdkTe

Poruszanie

W tym programie serwomotor X modutu Joint w
powtarzalny ruch/ w zakresie od -90° c

a serwomotor Y pozostaje  nieruchomy.
przymocujemy do /modutu wycietg i spersonali
kartonowq dton, robot pomacha na pozegnanie!

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

vykonuje
lo 90°,

10 pe
robotlcs

SMART LEARNING

[ Modut Joint

zowang

» Podstawka do Fable


https://vimeo.com/929798110/00b00a2a66
https://vimeo.com/929798110/00b00a2a66
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaQ3a8G5ClBLnc8OtyTUCFIBU_6xt6z60EH4poVXwfaB6Q?e=oZmvqV
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaQ3a8G5ClBLnc8OtyTUCFIBU_6xt6z60EH4poVXwfaB6Q?e=oZmvqV

pomaranczowego
przed ukonczeniem

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

DV (U,
Uzycie w kodzie
nowego polecenia

Kotka

Kotko Castor

/
»

odut Spin



https://vimeo.com/929798930/f5896b469b
https://vimeo.com/929798930/f5896b469b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYZ_ptLZwJFEn13QMetqxVwBQIKhUPuyChdMYYV43L_3Kw?e=zbCOFI
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYZ_ptLZwJFEn13QMetqxVwBQIKhUPuyChdMYYV43L_3Kw?e=zbCOFI
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Jazda

J

I

Trojkgt pitagorejski to trojkgt prostokgtny, w ktérym ditugosci wszystkich bokow —_—
sq liczbami naturalnymi np. tréjkgt prostokgtny o bokach dtugosci 30, 40 i 50 cm
jest trojkgtem pitagorejskim. Diugosci bokow trojkgta pitagorejskiego mozna
obliczy¢ za pomocqg wzoru: kwadrat przeciwprostokgtnej tréojkgta réwna sie
sumie kwadratéw jego bokdw. Kotko Castor

W tym programie kqty ostre tréjkgta majg wartosci: 36,87° i 53,13°. Poniewaz

podczas zmiany kierunku robot ,obraca sie" po zewnetrznej stronie trojkata,
wartosci kgtéw obrotu wynoszg 180° minus wartosci kgtéw, wokoét ktorych sie
obraca.

Kotka

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/929800609/5051a6144c
https://vimeo.com/929800609/5051a6144c
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb0uFNtEd3pKixgvgPlfdawBkI-Koqj9vAw_-YMVeH9-KQ?e=vpJLP4
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb0uFNtEd3pKixgvgPlfdawBkI-Koqj9vAw_-YMVeH9-KQ?e=vpJLP4

N

Kotko Castor

| i

W tym programie 'modu’f Spin poruzc dwi
z roznq predkosciq, dzieki czemu robot jedzie przed sie

s

J )Y
,v

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

odut Spin



https://vimeo.com/929803409/3f15224cb9
https://vimeo.com/929803409/3f15224cb9
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETrzkK9rAk5BoGCvUkmD07IBFQoTQaTePmriuLre4NDcxg?e=X1hvkX
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETrzkK9rAk5BoGCvUkmD07IBFQoTQaTePmriuLre4NDcxg?e=X1hvkX

W tym programie modut Spin porusza sie po ob e 5
o wymiarach 50 cm na 20 cm. Uzycie w kodzie pomaranczowego
bloczka zapobiega wykonaniu nowego polecenia przed ukonczeniem

poprzedniego. Kotko Castor

\ 4

[w] et [m]

IEII!' =

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Kotka

Modut Spin



https://vimeo.com/929805405/d1ea6768bc
https://vimeo.com/929805405/d1ea6768bc
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETZkc1l1zYxIuUqIvw2qrm0BMFu50ZmYEUwzfsW1gw1GUg?e=sii0uP
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETZkc1l1zYxIuUqIvw2qrm0BMFu50ZmYEUwzfsW1gw1GUg?e=sii0uP

+ shape
Kod 7: -rIJ- roboEc)ics
Nasladowanie ruchéw przez
serwomotory modutu Joint

W ramach tego programu algorytm losuje kgt od -920 do 90 stopni,
nastepnie serwomotor X ustawia sie pod wylosowanym kgtem.
Po sekundzie serwomotor Y ustawia sie pod takim samym kgtem jak
serwomotor X. Po kolejnej sekundzie nastepuje zapetlenie i do zmiennej
przypisywany jest nowy kagt.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Podstawka do Fable


https://vimeo.com/930206268/12c4fdfd79
https://vimeo.com/930206268/12c4fdfd79
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EchvQbzfNZRDkkV6q7wRC9QB1vpj8YF9JmtOQ-0ndfywXg?e=p1FdWm
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EchvQbzfNZRDkkV6q7wRC9QB1vpj8YF9JmtOQ-0ndfywXg?e=p1FdWm

shape
Kod 8: -rl_’- roboEc)lcs

Sterowanie modutem Spin za pomocqg
klawiszy i modutem Joint zd pomocq

innego modutu Joint

W tym programie sterujemy ruchem modutu Spin za pomocq klawiszy
klawiatury, a dotgczonym do niego modutem Joint za pomocq innego
modutu Joint.

Taki podzespdét moze by¢é wykorzystywany |w urzgdzeniach
wymagajgcych zdalnego sterowania.

Modut Joint

]

m Podstawka Modut Spin

do Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930206755/8b3ac66b4e
https://vimeo.com/930206755/8b3ac66b4e
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYZmuq6RUS1KpHmbeSHRHe0BPETyXQIM4MuvVRP7Efb7mw?e=p0JY4C
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYZmuq6RUS1KpHmbeSHRHe0BPETyXQIM4MuvVRP7Efb7mw?e=p0JY4C

ape
= robotics

[ i SMART LEARNING

anie pre: ‘modutu Spin

!
I

Kontrolo!

Ten program kontroluje predko$¢ modutu Spin. Zmienna
Speed” zmienia sie€ przy kazdym nacisnieciu klawisza
w gore lub w doét. Jej wartos¢ jest wyswietlana
w formie wykresu na konsoli wyj$ciowe;j. Kotko Castor

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Modut Spin



https://vimeo.com/930209042/745d398f63
https://vimeo.com/930209042/745d398f63
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbaNcz09Ll9NkM5FiP24Ts4BqvS3zy2SV5RFWR6oka_d1A?e=MO5H4w
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbaNcz09Ll9NkM5FiP24Ts4BqvS3zy2SV5RFWR6oka_d1A?e=MO5H4w

Kod 10:

shape

-rl_'- robotics

Kontrolowanie predkosci modutu Joint

W tym programie, /po nacisnieciu klawiszy strzatek w lewo lub w prawo,
serwomotor X modutu Joint wykonuje ruch w zakresie od -90° do 90°.
Predko$¢ poruszania sie serwomotoru jest okreslana przez wartosé, ktéra
zwieksza sie o 10 jednostek po nacisnieciu klawisza strzatki w gdre lub
zmniejsza sie o0 10 jednostek po nacisnieciu klawisza strzatki w doét.

Ta wartos¢ jest przechowywana w zmiennej ,Speed” i wyswietla sie na

konsoli wyjsciowe.

OBEJRZYJ WIDEO

POBIERZ PROGRAM

Podstawka

do Fable

Modut Joint



https://vimeo.com/930208948/d021104d35
https://vimeo.com/930208948/d021104d35
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EURZIJGdGpRGnwYQ7xlw2kEBU0bvB0reCPm1XRgYYyjEiQ?e=QRRZqR
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EURZIJGdGpRGnwYQ7xlw2kEBU0bvB0reCPm1XRgYYyjEiQ?e=QRRZqR

W tym programie odu% Spin porusza sie wec “1
ustalonego wzoru — jedzie prosto i skreca naprzemiennie w lewo
i w prawo pod kgtem 90°. Czesta zmiana kierunku odpowiada za
zygzakowatq jazde robota.

Kotko Castor

Kotka

fab

Modut/Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930212943/64384ea1ff
https://vimeo.com/930212943/64384ea1ff
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ee9pw2igdLJEtqexPO_SmvUBru9SbB0YCdwcvMJV_mKUTQ?e=XzsmMu
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ee9pw2igdLJEtqexPO_SmvUBru9SbB0YCdwcvMJV_mKUTQ?e=XzsmMu

/

|
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KOd 12: /

/

Robot czworonozny

|

W  tym progromieg" 4 moduty Joint wykontq ruchy robot:
czworonoznego. Ze wzgledu na to, ze w kodzie uzyto wielu zmiennyct
zalecamy bardzo staranne ztozenie robota. Kazdy nieprawidtow
umieszczony modut Joint moze spowodowaé nieudany ruch.

Za pomocq klawiszy klawiatury mozna sterowac¢ poruszaniem si

robota zarowno do/ przodu i do tyty, jak i jego obracaniem sig.

Obw0
o ' </ > Modut Joint |
[=];

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

S

hape

robotics

h SMART LEARNING

Modut 4X


https://vimeo.com/930215233/4afb43210c
https://vimeo.com/930215233/4afb43210c
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUo-m_urpCtHopl0eMTDC4wBrCkBWlq1mxVTlZI8oDlU6Q?e=GRICj8
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUo-m_urpCtHopl0eMTDC4wBrCkBWlq1mxVTlZI8oDlU6Q?e=GRICj8

pe
bbotics

MART LEARNING

Pomimo braku obracajgcych sie két, modut Joint moze by¢ nadal
wprawiony w ruch! Ten kod wykorzystuje ruch silnika X do poruszania
modutem Joint do jprzodu. Modut Joint zachowuje sie w tym
przypadku jak przektadnia.
Wartos$¢ kgta zgiecia silnika X jest wyswietlana w formie wykresu na
konsoli wyjsciowej, co utatwia dostosowanie predkosci lub toru ruchu

modutu.

Kotka <

Modut Joint

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930221385/d74ce79b17
https://vimeo.com/930221385/d74ce79b17
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWihud7WpQlDvhYjTQOw7JcBjiWAVJNYzmQhkM5BN3uwvg?e=p0v3ZQ
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWihud7WpQlDvhYjTQOw7JcBjiWAVJNYzmQhkM5BN3uwvg?e=p0v3ZQ

" shape
KOd 14: \ \ -rl_,-robo?cs

Poruszanie modutem Spln wedtug
wczesniej ustalonych instrukcji

Ten program pozwala nam na wczesniejsze okreslenie ruchéw modutu Spin.
Naciskajgc klawisze strzatek, wypetniomy w programie liste ze zmienng
o nazwie ,Steps”. Po nacisnieciu spaciji, program przechodzi przez liste i zleca
modutowi Spin poruszanie sie zgodnie z wczesniej ustalonymi instrukcjami.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Kotko Castor

Koétka

Modut Spin


https://vimeo.com/930226047/887932ffa5
https://vimeo.com/930226047/887932ffa5
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYzvMsBMtWJGjV5eBgMMhrABk4_PRjRbuLKD8FEIt81zPg?e=0jYyTB
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYzvMsBMtWJGjV5eBgMMhrABk4_PRjRbuLKD8FEIt81zPg?e=0jYyTB

| shape
Kod 15: I robdec

Poruszanie moduiem Jomt wedtug
wczes$niej ustalonych instrukciji

W tym programie mozemy zapisac¢ 3 rézne pozycje silnika X modutu
Joint. Aby zapisa¢ dang pozycje, ustaw silnik X pod wybranym kgtem
i nacisnij spacje. Wartosci kgtéw sqg przechowywane w formie listy.
Dzieki tym wartosciom modut Joint moze podzniej odtwarzac
~wyuczone" ruchy.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Podstawka do Fable


https://vimeo.com/930226153/b73649eef9
https://vimeo.com/930226153/b73649eef9
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EehI7xL4q9RIhOqA4Wcd1qEBxK_RZbzePWIG3SGIk4Tozw?e=rDcGYa
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EehI7xL4q9RIhOqA4Wcd1qEBxK_RZbzePWIG3SGIk4Tozw?e=rDcGYa

Kod 16:

Ruch trygonometr

Ten program odczytuje wartosci kgtow, pod jal
i oblicza wartosci ich sinuséw. Wartosci te sq nast
modutu Spin, aby nimi poruszaé¢. Mnozenie jest nie:
nie wystarcza, aby skutecznie porusza¢ silnikami. \
dane otrzymane z silnikdw modutéw Spin.

Ten program moze by¢ réwniez grqg, ktorej cele

silnikdw modutu Joint). Osoba, ktéra wykona to z
gre!

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

<imi ustawione sq silniki modutu Joint
epnie mnozone i przesytane do silnikéw
zbedne, poniewaz sama warto$¢ sinusa
Wykres na konsoli wyjsciowej wyswietla

m jest jak najszybsze przemieszczenie
modutu Spin do okreslonej lokalizacji (poprzez ustawienie odpowiednich wartosci kgtéw
adanie w najkrétszym czasie, wygrywa
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Modut

Joint

Koétko Castor

Kotka

Podstawka
do Fable

Modut Spin



https://vimeo.com/930225560/034fb97da2
https://vimeo.com/930225560/034fb97da2
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EfusV54CfVFOiNSB6m0L2esBNE9bC8SFoW88ILqFpWlYPQ?e=q5byrY
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EfusV54CfVFOiNSB6m0L2esBNE9bC8SFoW88ILqFpWlYPQ?e=q5byrY
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Kod 17:

Sterowanie modulem Spin
Za pomocq dotyku

Do komputera, na ktérym programujemy, podtgczamy telefon }
z aplikacjg Fable Face. Program steruje modutem Spin na |

podstawie tego, iloma pacami dotykamy w danym momencie Podstawka do
telefonu. Wykres | na konsoli wyjsciowej ilustruje liczbe Fable ——
wykrytych w kazdym momencie palcow.

Kotko Castor

{/>

Kotka

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930225186/97b1dc551a
https://vimeo.com/930225186/97b1dc551a
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcHVf-AOT1pAszJr0xXKKMIBOsWOEqUlYNSS27roG5he1Q?e=usKeyc
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcHVf-AOT1pAszJr0xXKKMIBOsWOEqUlYNSS27roG5he1Q?e=usKeyc

Kod 18:

Pomiar momentu obrotowego

modutu Joint

Ten program na biezgco monitoruje moment obrotowy silnikow X i Y
modutu Joint. Kazdy odczyt jest natychmiast wyswietlany na konsoli
wyjsciowej i moze | by¢ zapisany w pliku .csv. Aby zwiekszy¢
czytelnos¢ danych, uzylisSmy bloku tekstowego zawierajgcego
wartosci odczytywane przez sensory. Zapewnia on bardziej
przejrzyste i zrozumiate wyswietlanie danych.

Program mozna ulepszy¢ poprzez dodanie polecenia ,Comparison
operator” w celu wykrycia przypadkéw, w ktérych moment
obrotowy przekracza okreslong wartosc.

S

o
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https://vimeo.com/930204371/8855d71737
https://vimeo.com/930204371/8855d71737
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb6_9-tSWVxEnx87GyD4jIUBLhxzdgSwM-4TjN5H0QIXsg?e=vl62Eh
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb6_9-tSWVxEnx87GyD4jIUBLhxzdgSwM-4TjN5H0QIXsg?e=vl62Eh

Kod 19;

Pomiar predkosci serwomotorow

modutu Joint

Ten program wykorzystuje kod z programu ,Pomiar momentu
obrotowego modutu Joint”. Tym razem odczytywana jest predkos¢,
z jakg poruszajqg sie silniki X i Y modutu Joint. Kazdy odczyt jest
natychmiast wyswietlany na konsoli wyjsciowej w formacie
numerycznym.

Program mozna | rozszerzy¢ dodajgc polecenie ,Comparison

operator” do wykrywania, kiedy predkos¢ przekracza okreslong
wartose.

Ol
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https://vimeo.com/930205381/31ecdfd748
https://vimeo.com/930205381/31ecdfd748
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESXXIGDgmClIsl_hKgL9Iq0BrPDkMXwjan_crtvPX_JUwA?e=s8SmGe
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESXXIGDgmClIsl_hKgL9Iq0BrPDkMXwjan_crtvPX_JUwA?e=s8SmGe
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Ten program umozliwia sterowanie modutem Spin za pomocg
klawiszy strzatek na/ klawiaturze. Jednoczes$nie program wyswietla
wartos¢ przyspieszenia zarejestrowang na jednej z osi Twojego
telefonu zamontowanego na module Joint.

Nalezy pamietaé¢,) aby aplikacja Fable Face byla wigczona

i potgczona z Hubem.

Kotko Castor

Modut 2X

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930219321/7d37b4ffbc
https://vimeo.com/930219321/7d37b4ffbc
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERQT6EWChAdDgm9fy_Z59jMBFpjwlEJduD1zLkXYx4ykCg?e=OyfhoD
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERQT6EWChAdDgm9fy_Z59jMBFpjwlEJduD1zLkXYx4ykCg?e=OyfhoD

Kod 21: |

Poréwnywanie dwéch wartosci
‘ i

Po uruchomieniu tego programu, silnik X modutu Joint zostaje ustawiony
pod losowym kgtem miedzy -90° a 90° Zadaniem ucznia jest
dostosowanie pozycji drugiego modutu Joint w taki sposdb, aby byt on
ustawiony pod tym samym kgtem, co pierwszy. ‘
Po zidentyfikowaniu kgta, jego warto$¢ wyswietli sie na konsoli
wyjsciowej, Hub zaswieci sie na zielono, i odegrany zostanie dzwiek
muzyczny 'Si'. Wazne jest, aby obchodzi¢ si¢ delikatnie z silnikami i unikac
zbyt gwattownego lub szybkiego obracania modutem Joint.

Ten program moze by¢ rowniez wykorzystany podczas zajec jako gra.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Modut Joint
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https://vimeo.com/930224414/53cb0a1935
https://vimeo.com/930224414/53cb0a1935
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EdqHfe60VZpKugWYA-V4dcoBHPUGHNPAv7RXIjsyuQrcLw?e=APXebw
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EdqHfe60VZpKugWYA-V4dcoBHPUGHNPAv7RXIjsyuQrcLw?e=APXebw
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Ten program pozwala zmierzy¢ obwdd ko

Hotics

EARNING

zaznaczamy na kole punkt, a nastepnie uruchamiamy kod. Modut Spin

przesuwa sie do przodu o 34 cm. Po zakonczenit
ze punkt powrdcit do swojej poczgtkowej pozycii,
wykonato peten obrét. ,Rozwijajgc” okrgg ustals
wynosi 34 cm. Ta informacja moze by¢ bardzo
pomiaru przebytej przez modut odlegtosci.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

I programu widzimy,
CO oznaczq, ze koto
amy, ze obwdd ko

przydatna podczc Koétko Castor

Modut Spi



https://vimeo.com/930225866/c7236f19ae
https://vimeo.com/930225866/c7236f19ae
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZUehKUx1T1PumTlDuYOA5kBsyXv02ZmN-d0jPsglf_OqA?e=Pv915H
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZUehKUx1T1PumTlDuYOA5kBsyXv02ZmN-d0jPsglf_OqA?e=Pv915H

—= |
|

J [
|

4 AH
.1

shape

robotics

il ' SMART LEARNING

Kd / ;_
Pomiar odlegtosc

(
I
[
i
I8 -

rtej przez modut Spin

ha podstawie obwodu kota Fable

Ten program mierzy odlegtos¢ przebytg przez modut Spin na
podstawie znajomosci obwodu kota Fable. W naszym przypadku koto
ma obwdd 34 cm.
Na biezgco monitorujemy liczbe petnych obrotéw wykonanych przez
silnik B (ktéry obraca sie w kierunku dodatnim). Gdy modut przejedzie

e . ) y Kotko Castor
ustalong przez nas odlegtos¢, naciskamy klawisz ,c". Powoduje on

wyjscie z petli i finalne obliczenie odlegtosci.

Kotka

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930225908/88c364616d
https://vimeo.com/930225908/88c364616d
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUxW4d9Y7lJMnZx-iJcontcBy993Y5OwPUEQ9HjQf1qWPQ?e=jFbMae
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUxW4d9Y7lJMnZx-iJcontcBy993Y5OwPUEQ9HjQf1qWPQ?e=jFbMae
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Kod 24:

ykrywanie przeszkody

W tym programie modut Spin porusza sie do przodu tylko wtedy,
gdy nie ma przed nim zadnych przeszkdéd. W tym czasie Hub

podswietla sie na zétto. Konsola wyjsciowa na bie
dane wykrywane /przez sensor zblizeniowy. G

przeszkoda, modut Spin zatrzymuje sie i stoi w bezruchu, dopoki
przeszkoda nie zostanie usunieta. W tym czasie Hub podswietla

sie na czerwono.

</>
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https://vimeo.com/930189995/f011dbfe7b
https://vimeo.com/930189995/f011dbfe7b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXlTTh69RcdAtEv28TdodtMBcdZ0t9nN1_K_1AVH3bPqGg?e=CyFIjM
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXlTTh69RcdAtEv28TdodtMBcdZ0t9nN1_K_1AVH3bPqGg?e=CyFIjM
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Kod 25:
Unikanie przeszkody — Metoda 1

o program opierqy‘l sie na kodzie ,Wykrywanie Przeszkody".
Modut Spin porusza sie do przodu, chyba ze napotka przeszkode.
Kiedy modut wykryje przeszkode, program uruchamia procedure
unikania (,Avoid"), ktéra korzysta z podstawowych komend do
omijania przeszkdéd! W naszym przypadku modu{ 2X, ktoéry jest
akcesorium Fable, zostat uznany za przeszkode.

Hub

Kotko Castor

W_ zaleznosci od/wielkosci przeszkody, ktérg chcesz omingé,
musisz zmodyfikowa¢ wartosci liczbowe w programie.

Modut Spin | Modut 2X

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930191899/440f5ef855
https://vimeo.com/930191899/440f5ef855
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVvJkdE_A0JLlUzx_2D9yr8BDe5SvZXzL070e1kpdl70tQ?e=sgC8Gl
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVvJkdE_A0JLlUzx_2D9yr8BDe5SvZXzL070e1kpdl70tQ?e=sgC8Gl
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Kod 26
Unikanie przeszkody — Metoda 2

W tym programie modut Spin porusza sie do przodu, ale tylko
wtedy, gdy na jego drpdze nie ma zadnych przeszkdod.

Za kazdym razem, gdy wykryta zostanie przeszkoda, modut
cofa sie o 20 cm i/obraca o 45°, aby oming¢ ‘przeszkode, Kétko Castor
a nastepnie kontynuuje jazde do przodu.

Aby zapewni¢ precyzyjne wykonanie polecen, uzyto dwodch
Modut Spin | '

komend ,Has reached target”, ktére zapobiegajg wykonaniu
Lt
Modut 2X

Hub

nastepnego polecenia, dopdki poprzednie polecenie nie
zostanie zakonczone.

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930194391/418dbcac56
https://vimeo.com/930194391/418dbcac56
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZgedbGQr7lClw215iniVLYBmKVOuzneiHXXnl3UqIxcFw?e=3Yaatn
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZgedbGQr7lClw215iniVLYBmKVOuzneiHXXnl3UqIxcFw?e=3Yaatn
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Program aktywuje sensory koloru, wprowadzajgc mc

tryb wykrywania. Jesli robot wykryje przed sobg czerwony
obiekt, program wyda Hubowi polecenie podswietlenia sie na
czerwono.
Taka sama procedura jest stosowana do wykrywania zielonych,

Kotko Castor

niebieskich i zéttych obiektéw. Jesli zaden z tych koloréw nie Hub
zostanie wykryty przed robotem, Hub bedzie podswietlat sie na
biato

[m] #s o [m]

Kotka

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930201031/4a69681e41
https://vimeo.com/930201031/4a69681e41
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbiFWS2MMvtAv8IXTwPK2fQBbLxONUrMUWTCA-gjuOiBMA?e=UiL5cY
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbiFWS2MMvtAv8IXTwPK2fQBbLxONUrMUWTCA-gjuOiBMA?e=UiL5cY

Program wykorzystuje sensor nr 2 do pomiaru po:
w otoczeniu. Raz na sekunde konsola wyijscic
odczytang przez sensor. Podczas tego doswiac
uzy¢ pozostatych dwéch sensorow.

OfA0

[w]5-43=A
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ezenia sSwiatta
wa wyswietla wartosc
dczenia mozna réwniez

Ziomu
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-

EARNING

Modut Spin



https://vimeo.com/930201375/0d6b27d117
https://vimeo.com/930201375/0d6b27d117
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaaM0UP05ttDoXvH9rodl8wBziRtLvVO3U3Hm37tTPdjTA?e=fMPBr9
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaaM0UP05ttDoXvH9rodl8wBziRtLvVO3U3Hm37tTPdjTA?e=fMPBr9
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Pomiar ¢

Ten program wykorzystuje kod z programu ,Sterowanie
modutem Spin za pomocqg klawiszy”. Dodatkowo dodano
polecenie, dzieki| ktéremu generowany jest wykres
przedstawiajgcy zalezno$¢ miedzy wyrazong w procentach
odlegtosciq obiektu od robota a czasem.
Wykres jest wyswietlany w dwodch kolorach, aby umozliwi¢
obserwacje w czasie rzeczywistym oraz analizeé wykrywania

Kotko Castor

obiektéw po zakonczeniu programu.

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Modut Spin



https://vimeo.com/930202639/500160ebea
https://vimeo.com/930202639/500160ebea
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVrH1GehM9dDg35K9cl9XuABkkRvcbdyQqcg5RpZLCU3ZA?e=17UXlG
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVrH1GehM9dDg35K9cl9XuABkkRvcbdyQqcg5RpZLCU3ZA?e=17UXlG
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Kod 30:

Oczekiwanie na nacisniecie klawisza

Na poczgtku tego programu Hub $wieci sie na biato i pozostaje w tym
stanie do momentu nacisniecia klawisza 1. Po nacisnieciu tego klawisza
Hub zmienia kolor na czerwony. Zaden inny klawisz nie wptywa na zmiane
koloru Huba.

ul
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https://vimeo.com/930184060/d8557c0130
https://vimeo.com/930184060/d8557c0130
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERRiBnZH_kxLplUPSwAyEm0BOxGw4plAkogTe7R28HpndA?e=hBa9wI
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERRiBnZH_kxLplUPSwAyEm0BOxGw4plAkogTe7R28HpndA?e=hBa9wI
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ykrywanie kolor

W tym programie modut Spin porusza sie do przodu w statym tempie, az napotka
czerwong linie. Po wykryciu koloru czerwonego program wydaje sygnat dzwiekowy,

podswietla Hub na czerwono i rozpoczyna procedure unikania przes

zkody: modut

cofa sie i obraca pod okreslonym kgtem, zanim ponownie ruszy do przodu.

Program umozliwia nam dostosowanie réznych wartosci — mozemy zmienic
predko$é po ania sie modutu, wykrywaé¢ rézne kolory lub zaprogramowac

manewr omijania zupetnie inaczej!

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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https://vimeo.com/930217923/94e16e9860
https://vimeo.com/930217923/94e16e9860
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVwmJF7JvjpHnZYS463EPEQBZaQSLnHe-e9HoLLZN3DWKw?e=gTYldJ
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVwmJF7JvjpHnZYS463EPEQBZaQSLnHe-e9HoLLZN3DWKw?e=gTYldJ

Kd 32
No dawa |e|o

oomied moduiam Spln

Moduty Spin mogqg nadawac i odbiera¢ komunika

komunikat o tresci/ ,Klawisz 1" do modutu odb
odbierajgcy witgcza lub wytgcza swiatta.

Wazne jest prawidtowe zidentyfikowanie, ktéry m
uzyC|e odeW|ed ich kodow identyfikujgcych.
zna dostosowa¢ do wtasnych p
moduty Spin muszqg by¢ ustawione przodem do sie
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kiedy naciskamy klawisz spacji (klawisz wykrywajgcy), modut nadc

erajgcego.Po
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Zaréwno klawisz
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nikatéw

>zerwieni. W tym programie,
jgcy aktywuje sie i wysyta
ymaniu komunikatu, modut

ry odbiera komunikaty, oraz
wykrywajqgcy, jak i tresé
ram zadziatat prawidtowo,



https://vimeo.com/930184318/66f385cfc3
https://vimeo.com/930184318/66f385cfc3
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUJNTWbb_aZJs8jYhNOXvi4BJPxbllIf6GOh30037MD3ew?e=ByU8yr
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUJNTWbb_aZJs8jYhNOXvi4BJPxbllIf6GOh30037MD3ew?e=ByU8yr
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Wykrywanie ruchu

Ten program umozliwia wykrywanie ruchu za pomocqg kamery wbudowanej do komputera z
zainstalowang aplikacjg Fable Blockly. Program na biezgco analizuje obrazy przechwytywane przez
kamere i uruchamia alarm dzwiekowy, gdy wykryje ruch przekraczajgcy okre$long warto$é (w naszym
przypadku to 15).

Wartos¢ okresla wrazliwos¢ kamery na wykrywanie ruchu — przy wartosci 1 kamera bedzie bardzo czuta
i zauwazy najmniejszy ruch. Przy wartosci 15 ruch musi by¢ bardziej dynqmlczny, aby kamera go
wykryta.

Dodatkowo program tworzy liste zdwoma wskaznikami, ktére przechowujg @ @
czas i liczbe dokonanych wykry¢ ruchu. Liczba ta zwieksza sie o 1 przy
kazdym kolejnym wykryciu.

m Modut Joint <——

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Modut Spin
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Modut Sln jako ra

Ten program to symulator pracy radaru. Ruchu obrotowy systemu radarowego
zbudowanego z dwéch modutéw Spin zostat w kodzie oznaczony zmienng ,Radar”.
Gorny modut Spin obraca sie nieprzerwanie, a jego sensor zblizeniowy pozostaje
aktywny. Po wykryciu zblizajgcego sie obiektu, system radarowy uruchamia
wizualny i dzwiekowy alarm, jednoczesnie wyswietlajgc na konsoli wyjsciowej  Modut Spin
doktadny kgt, pod jakim znajduje sie wykryty obiekt.

Kotko Castor

Koétka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930224193/0af1000793
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https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESho77feN09KtDBdArT7xqsBgCXmcEoBc4yNlc4iY2pgug?e=9N6A9B
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESho77feN09KtDBdArT7xqsBgCXmcEoBc4yNlc4iY2pgug?e=9N6A9B

W tym programie wykorzystano dwa moduty Spin, modut Joint i akcesoria

stabilizujgce robota.

Pierwszy modut Spin wykrywa kolory, a drugi stuzy jako tgcznik z modutem

Joint. Gdy pierwsz

modut Spin wykryje i zident

yfikuje kolor, rozpoczyna

sortowanie: jesli wykryto kolor czerwony, to obiekty bedqg kierowane na

prawo, a jesli wykryto kolor z6tty, to obiekty bedq k
ostosowuje kolor podswietle

Dodatkowo, Hub

modut Spin koloru.

OBEJRZYJ WIDEO

</>

POBIERZ PROGRAM

erowane na lewo.
nia do wykrytego| przez

Modut

A

shape

-rIJ- robotics

kolorow — Metoda 1

Modut Spin

Kotko Castor

2X

Modut Joint



https://vimeo.com/930224227/c93536542b
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https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYeygW_6GZ1Ehv03Xn8zNSABztcoFzA2x3QU2PQba2tTVw?e=QqyHHM
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYeygW_6GZ1Ehv03Xn8zNSABztcoFzA2x3QU2PQba2tTVw?e=QqyHHM
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Kod 46:

Maszyna do wykrywania kolorow Metoda 2

W tym programie wykorzystano modut Spin, modut Joint i podstawke do Fable.
Program sortuje obiekty na podstawie 2 koloréw - czerwonego i niebieskiego. Modut Spin
Sortowanie odbywa sie za pomocg robotycznego ramienia umieszczonego na
wysokosci 4 cm. Modut Spin wykrywa kolory i wykonuje obrét w odpowiedniqg
strong, a modut Joint stanowi robotyczne ramie. Modut Joint

Podstawka do

Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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ykrywanie obiel \
Za pomocqg podczerwie

Kotko Castor

W tym programie dwa moduty Spin ustawiamy naprzeciwko siebie.
Jeden z modutéw emituje ciggty sygnat przez kanat podczerwieni,
a dopodki drugi modut go odbiera, Hub podswietla sig na zielono. Jesli
jednak jaka$ przeszkoda (akcesorium Fable, inny robot, pitka lub reka)
przerwie lub zaktdci przeptyw podczerwieni, Hub zmieni kolor na
czerwony.

Program ten moze by¢ wykorzystywany podczas meczéw pitki noznej do . ' '

wykrywaniaq, czy pitka nie przekroczyta linii boiska.

Modut Spin

Modut
2X

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930224460/cb19670706
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Kod 3 S
onitorowanie

Ten program monitoruje poziom natadowania baterii modutu Joint lub modutu
Spin. W zaleznosci od poziomu natadowania baterii, Hub podswietla sie na
odpowiedni kolor. Gdy poziom natadowania baterii wynosi od 70 do 100 procent,
Hub podswietla sie na zielono. Dla zakresu od 30 do 70 procent, Hub podswietla
sie na z6tto, a dla zakresu od 0 do 30 procent, Hub podswietla sie na czerwono. Modut Joint

Podstawka do
Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930224489/b593af220c
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Sterowanie modutem Joint za pomocaqg
wykrytych przez kamere koloréw
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|

Ten program umozliwia wykrywanie kolorow za pomocg kamery
wbudowanej do komputera z zainstalowang aplikacjg Fable Blockly.

W kodzie ustawiamy kolor, odcien i wielko$¢ obiektu, ktéry ma zostac
wykryty przez kamere.

Za kazdym razem, gdy wykryty zostanie okreslony kolor, program wydaje
polecenie modutowi Joint. Po wykryciu koloru niebieskiego, modut Joint
przesuwa-sie-do ~<30° dla silnika X, a po wykryciu koloru czerwonego
przesuwa sie do 45° dla silnika X.

Modut

Joint

Podstawka do Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930225122/25e67a34c7
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Kod 40: +

Wykrywanie twarzy za pomocg kamery

Ten program umozliwia wykrywanie twarzy. Program wigcza kamere urzgdzenia, na
ktorym jest uruchomiony i na biezgco analizuje przechwytywane przez nig obrazy w
poszukiwaniu ludzkiej twarzy. Po wykryciu twarzy, Hub zmienia kolor z zéttego na
czerwony.

W tym samym czasie program wykonuje zrzut ekranu z momentu wykrycia twarzy
i wyswietla go na ekranie komputera przez trzy sekundy, po czym catkowicie sie
wytgcza.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930225162/e16df1d654
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Ten program ma na celu utrzymanie modutu Spin w obszarze o niewielkim
natezeniu swiatta padajgcego na jego sensory. Kotko Castor
Gdy natezenie swiatta przekroczy ustalong w kodzie wartos¢, modut cofa sie,
dopdki nie wréci do obszaru o natezeniu swiatta bedgcym ponizej wartosci
progowe;.
Ten program moze by¢ wykorzystywany w réznych projektach np. w projekcie
zacieniania roslin/ Modut Spin stuzytby do obstugi ostony przeciwstonecznej,

przesuwajqc jg w zaleznosci od potrzeb roslin.

Kotka

</>

Modut Spi

fab
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hodutu Joint

Ten program na biezgco wyswietla miary kgtéw, pod jakimi ustawione sq
serwomotory modutu Joint. Sekwencja kodu moze by¢ bardzo przydatna
w sytuacjach, kiedy chcemy ustawi¢ serwomotory modutu Joint pod kgtem, ktérego
miary nie znamy. Po ustawieniu serwomotoru program pozwoli nam ustali¢ miare
takiego kagta.

Modut Joint

Podstowka do Fable
OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930225828/800f13dab1
https://vimeo.com/930225828/800f13dab1
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Kod 43: +
Natozenie filtra na zrzut ekranu

Ten program tgczy trzy polecenia:

» Zapisz obraz;

« Zastosuj filtr;

* Pobierz obraz z kamery.
Program przechwytuje obraz z kamery komputera, na ktérym |jest
uruchomiony i zapisuje zdjecie pod nazwg 'my_image".

Rodzaj zastosowanego filtra, czutosé filtra (dla niektérych filtrow) oraz
nazwa zapisanego obrazu mogqg by¢ zmienione wedle uznania.

OBEJRZYJ WIDEO
POBIERZ PROGRAM
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Kod 44: |
Wyodrebnianie wartosci barw RBG

Dzieki temu programowi mozliwe jest wyodrebnienie poszczegdlnych
wartosci barw RBG (czerwonej, zielonej i niebieskiej) z wykrytego koloru.

Do sensoréw modutu Spin przyblizamy obiekt, a sekwencja kodu
"wyodrebnia" wartosci barw RGB z koloru wykrytego przez modut. Kolor
jest analizowany, | a nastepnie wartosci RGB sg wyswietlane  na

wykresach. Modut Spin

Podstawka do

m Fable

LET
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Sterowanie |
za pomocq klaw

Dzieki temu programowi mozemy sterowa¢ modutem Spin za pomocg
klawiszy. Program dziata w nieskonczonej petli, dzieki czemu
nieprzerwanie monitoruje, ktére klawisze sg wcisniete.
Jesli zaden klawisz nie zostanie wcisniety, modut Spin dostanie
polecenie ,Stop” i zatrzyma sie.

fab
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Sterowanie m
ZC pomcq klawiszy

Dzieki temu programowi mozemy sterowa¢ modutem Joint za pomocq

klawiszy. Modut Joint jest ustawiony pionowo, a oba jego silniki sg ustawione

pod kgtem 0°. Podczas gdy silnik Y zachowa ten kagt, kgt silnika X mozna :
zmieniaé o +10 lub -10 jednostek, naciskajgc odpowiednio klawisz strzatki Modut Joint
w lewo lub prawo. Wartos¢ kgta silnika X jest wyswietlana na konsoli

wyjsciowej.

Ten program umozliwia bardziej precyzyjng kontrole nad modutem Joint, co
jest szczegdlnie przydatne, kiedy obstugujemy przypiete do niego akcesoria.

\

Podstawka do Fable
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Kod 47:

Przywit nie gele

Modut

Ten program sktada sie z dwéch polecen: Joint
,do_gymnastics” (,gimnastyku;j sie”);
~wave_hello! (,pomachaj na przywitanie”).

Polecenia te sg aktywowane przez naci$niecie klawisza strzatki w goére

(,do_gymnastic”) i klawisza strzatki w dét (,wave_hello”).

Ruchy w tych poleceniach sg juz zdefiniowane. Zdefiniowane sg réwniez

zmlenne dzieki czemu moduty mogg by¢ bez problemu zamieniane. Oznacza to,

owego robota z nowymi modutami, wszystko, co musisz zrobi¢, to
wpisa¢ kody nowych modutéw w zmiennej na poczqgtku programu i gotowe!

Modut 4X

Podstawka do

Fable
OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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Ten program, za pomocqg dwodch zmiennych, przypisuje role dwém ro

|
i

Lidera i role Podgzajgcego.

W trakcie dziatania program odczytuje kgty ustawienia silnikéw X i Y R
i wykorzystuje je do sterowania ruchem Robota-Podgzajgcego. Innymi

robot odzwierciedla ruchy pierwszego.
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Modut Joint
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Program wykorzystuje sensory 1i 3 do pomiaru natez czeniu.
Nastepnie wartoéci pomiaréw sqg uzywane do kontrolowania predkosci
silnikéw modutu Spin (im wieksza warto$é tym wigksza predkosé silnikow).
Analizujgc kod zwré¢ uwage na to, ze silnik A wykorzystuje warto$¢ ujemng,
aby kota obracaty sie w tym samym kierunku. Umozliwia to modutowi Spin Kdtko Castor
poruszanie sie do przodu.

Kotka
fab Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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Zdalne te o)

Ten program wykorzystuje Hub oraz modut Spin
Castor. Modut Spin jest réwniez sparowany z tel
aplikaciji Fable Face.

Dzieki zyroskopowi znajdujgcemu sie w telefonie, pr
modut Spin otrzymuje dane o przyspieszeniu i przek
swoich silnikow.

Ten program moze postuzy¢ roéwniez jako gra, w ktorej zdalnie sterujemy
obotem —zapomocqg telefonu. Podigczenie do modutu dodatkowego
akcesorium umozliwi gre w pitke nozng za pomocgq pitki zawartej w zestawie.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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yposazony w kota i kétko
fonem za posrednictwem

zy kazdym ruchu telefonem

sztatca je na polecenia dla Kotko Castor

Kotka

Modut Spin
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Kod 51:
Modut Joint jako $rubokret

W tym programie wyk;jrzystcno dwa moduty Spin oraz modut Joint. Modut Spin
Pierwszy modut Spin/kontroluje ruch robota, a drugi kontroluje olbrét
«Srubokreta”, ktérym jest modut Joint.

Ruch robota kontrolujemy przy uzyciu klawiszy W, S, A i D, natomiast
klawisze strzatek w lewo i w prawo sterujg kierunkiem obrotu srubokreta.
Zadeklarowane zmienne umozliwiajg tatwg wymiane modutéw robota
przez zmianeg ich kodu na poczgtku programu.

Dodatkowo, wbudowany zostat modut 2X w celu zapewnienia robotowi

rownowagi.

Modu’r Joint

Modut 2X

Kotko Castor

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930230033/aa5b978203
https://vimeo.com/930230033/aa5b978203
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EX-M51xpP0hEjrGxQKRYUuMB2gitJBmX4DSARvEav0fQxQ?e=929niS
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EX-M51xpP0hEjrGxQKRYUuMB2gitJBmX4DSARvEav0fQxQ?e=929niS
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St ruktur syjamska mo Huléw Spln

Ten program wykorzystuje dwa moduty Spin oraz tylko dwa kota.

Aby utatwi¢ kotom ruch, dwa silniki modutéw Spin zostaty ze sobg
potgczone i utrzymujg zerowq predkosé (nie poruszajg sie). Kotko Castor
Podczas jazdy uzywane jest jedno koto jednego modutu Spin
i jedno koto drugiego modutu Spin.

Modut Spin

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930231119/ebd26fc451
https://vimeo.com/930231119/ebd26fc451
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZ4rjYpbgCROgoGn9XgZk0ABDfDS-yzReglaKQtcQaB0Zw?e=FAmeK8
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZ4rjYpbgCROgoGn9XgZk0ABDfDS-yzReglaKQtcQaB0Zw?e=FAmeK8
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Zdalne sterowanie szlabanem

W tym programie wykorzystano dwa moduty Spin i modut Joint, k%ére tworzg
szlaban oraz jeden osobny modut Joint. Szlaban jest kontrolowany przez modut Modut Joint
Joint potgczony z jednym z modutdéw Spin. Osobny modut Joint komunikuje kgt, pod |
jakim znajduje sie jego silnik X. Gdy kgt ten przekroczy 20°, silnik kontrolujgcy
szlaban obraca sie o 90°. W przeciwnym wypadku, jesli kgt spadnie ponlzej -20°,
silnik obraca sie w drugg strone.

Wartosci 20 i -20° /zostaty wybrane, aby zapewni¢ zakres ruchu osobnemu
modutowi Joint. Kgt jego silnika X jest wyswietlany na konsoli wyjsciowej.

Podstawka
do Fable

Modut Spin

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930224335/2bac923df3
https://vimeo.com/930224335/2bac923df3
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EU6yKT7vZRJHhXfS08kzBboBR4G43dsCKJ5g3GYewuyCiw?e=fFlt20
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EU6yKT7vZRJHhXfS08kzBboBR4G43dsCKJ5g3GYewuyCiw?e=fFlt20
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odut Joint jako j -
odutem Spin

Ten program umozliwia zdalne sterowanie modutem Spin za pomocqg modutu Joint.
Poruszanie silnikiem X modutu Joint kieruje modutem Spin do przodu lub do tytu, podczas
gdy poruszanie silnikiem Y kieruje w lewo lub w prawo.
Aby sterowanie modutem Spin byto precyzyjne, istnieje zakres kgtéw ustawienia modutu
Joint, przy ktérych modut Spin nie wykonuje zadnego ruchu. Te kgty sg wyswietlane na
konsoli wyjsciowej.

Modut Joint

A/

Kotko Castor

Kotka

Modut Spin Podstawka do Fable
OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930225232/f81ca62aa2
https://vimeo.com/930225232/f81ca62aa2
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQWjODoHMxhMoBy3OcSCxWEB418VY5FggtMEcuR3mG42zQ?e=VYDUxx
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQWjODoHMxhMoBy3OcSCxWEB418VY5FggtMEcuR3mG42zQ?e=VYDUxx

Kod 55: W
Symulator dzwigu

Ten program symuluje dziatanie dzwigu. Za pomocq klawiszy
strzatek w gére i w doét, umieszczony na samej gérze modut Spin
obraca modutem Joint (wysiegnikiem), dzieki czemu dzwig moze
podnosi¢ lub opuszcza¢ ciezar. Drugi modut Spin, za pomocqg
klawiszy strzatek w lewo i w prawo, obraca catym robotem.
Dodatkowo mozna dostosowac¢ predkos¢é podnoszenia lub
obracania za pomocq przyciskow + i -.

Wykres —wyswietlabiezgcg predkosé poruszania sie dzwigu
W czasie rzeczywistym.

</>
Podstawka do

| fab Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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https://vimeo.com/930225328/5d706767a8
https://vimeo.com/930225328/5d706767a8
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESWzrQmavB5Po-2HQltFBbgBT3Tm1qZ5GZ7s8n6_pIwYCQ?e=ErI0nJ
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESWzrQmavB5Po-2HQltFBbgBT3Tm1qZ5GZ7s8n6_pIwYCQ?e=ErI0nJ
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Kod 56:

Catkowite zatrzymanie programu (STOP)

Ten program uruchamia silnik A modutu Spin, powodujgc jego ciggte
obracanie. Gdy modut Spin wykryje przed swoimi sensorami kolor czerwony,

kod uruchamia polecenie ,Stop”, zatrzymujgc caty program.
Po uruchomieniu plecenia ,Stop” wszelkie kolejne polecenia Huba zostang

zignorowane i nie bedq wykonane.

Modut Spin

Podstawka do
Fable
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https://vimeo.com/930225516/89250427e1
https://vimeo.com/930225516/89250427e1
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUtedKarghVKk5nH8wXer2QB8sXuZmZkFo8Y7L-xBYQP_Q?e=I41QSi
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUtedKarghVKk5nH8wXer2QB8sXuZmZkFo8Y7L-xBYQP_Q?e=I41QSi

Kod S/7:.
Uzycie pliku MP3

Ten program uruchamia zapisany na komputerze plik MP3. Zwré¢ uwage,
ze kod odtwarza /plik audio, podczas gdy program kontynuuje
wykonywanie innych polecen. Jesli w kodzie pojawi sie polecenie
uruchomienia innego dzwieku, konieczne jest uzycie polecenia ,wait”
(,czekaj"), aby odtwarzanie pierwszego pliku dzwiekowego zakonczyto sie
przed odtworzeniem nastepnego.

Aby kod dziatat poprawnie, pliki dzwiekowe muszg by¢ zapisane na
komputerze w folderze Dokumenty/Fable/My Fable Sounds.

2 D
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https://vimeo.com/930226012/ce5e7b247b
https://vimeo.com/930226012/ce5e7b247b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb-hDF86hh5NiQ8S9pEdA0wBizsVBol0DCs54kGBXQ9p2Q?e=9d15Cg
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eb-hDF86hh5NiQ8S9pEdA0wBizsVBol0DCs54kGBXQ9p2Q?e=9d15Cg
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Ten program odtwarza pierwszqg czes¢ piosenki ,Wyszty w pole kurki trzy".
Rytm melodii mozna zmieni¢, modyfikujgc tempo za pomocqg polecenia ,wait”
(,czekaj") po odtworzeniu kazdej nuty.

fab
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https://vimeo.com/930239127/767d369459
https://vimeo.com/930239127/767d369459
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQ7W-Pm62FBNlQkJo09ioOwBKorb-RJKr0n26InzGJUBog?e=NN3vJG
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQ7W-Pm62FBNlQkJo09ioOwBKorb-RJKr0n26InzGJUBog?e=NN3vJG
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Kod 59 5 ? J].Eﬂ??@if
Zakonczenie petli nieskonczonej

W programowaniu zazwyczaj nie zaleca sie uzywania nieskonczonych petli — blok ,Repeat Mele[VigSTelly
forever" (,Powtarzaj w nieskonczonos¢”). Jednak w pewnych sytuacjaoch moze zaistnie¢ /
potrzeba uzycia takiej petli i wyjscia z niej w odpowiednim momencie. Mozna to uczyni¢ za

pomocg komendy ,Break out of loop” (,Przerwij petle”). Po wykonaniu tego polecenia petla
zostanie zakonczona, a kolejne polecenia zostang wykonane w takiej kolejnosci, jak zostaty
zaprogramowane po/bloku petli.

Dla przyktadu: silnik A modutu Spin jest zaprogramowany tak, aby obracat sie nieprzerwanie
az -do -momentu nacisniecia klawisza spacji. Po| nacisnieciu Spacji zostaje wykonane
nastepne w kolejnosci polecenie ,Print” (,Drukuj/wyswietl"), co oznacza, ze petla zostata

przerwana.
m Podstawka do /
Fable
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https://vimeo.com/930225489/17421328db
https://vimeo.com/930225489/17421328db
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcvCCPwjN3ZEugr7WkhsW4MBrM9FQqqvovfZq19q3-k2kw?e=bieINg
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcvCCPwjN3ZEugr7WkhsW4MBrM9FQqqvovfZq19q3-k2kw?e=bieINg
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Zapisywanie nagrania w pliku .csv

Ten program rejestruje poziom hatasu z mikrofonu komputera. Dane
pomiarowe sq zapisywane numerycznie w pliku .csv o nazwie okreslonej przez
osobe programujgcg. Plik jest zapisywany w folderze ,Dokumenty/Fable”.

Dane zapisane w pliku .csv mogqg by¢ wykorzystane w innych programach
wedle indywidualnych potrzeb.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930187801/25515351ec
https://vimeo.com/930187801/25515351ec
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZvwhHEeQulDnimCw9803uwBz3xTJwEImIJMqxwErtNyiA?e=Yb5yQc
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZvwhHEeQulDnimCw9803uwBz3xTJwEImIJMqxwErtNyiA?e=Yb5yQc
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Ten program odczytuje dane z pliku .csv o nazwie ,Sound rec”. Nastepnie
wyswietla te dane na konsoli wyjsciowej. Dane mogqg by¢ przetwarzane
i wykorzystywane do réznych celéw. Jako przyktad uzylismy pliku zapisanego
w programie ,Zapisywanie nagrania w pliku .csv”

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930188532/f00dea615d
https://vimeo.com/930188532/f00dea615d
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZXGWKJCrKlMnGm3WxWooxMB4fi_SSl83dsL5Clsh3lPRQ?e=Gyc50g
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZXGWKJCrKlMnGm3WxWooxMB4fi_SSl83dsL5Clsh3lPRQ?e=Gyc50g
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Po  uruchomieniu /tego programu, automatycznie
wygenerowany plik z rozszerzeniem .csv, ktéremu mozna nadaé¢ dowolng
nazwe. Ten plik bedzie przechowywat rézne wartosci, takie jak np.:

« ustalone w tym programie kqgty silnikéw X i Y modutu Joint, ktd

jest potgczony z Hubem;
* poziom baterii modutu Joint;

as, ktéry uptyngt od rozpoczecia programu.

I
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Modut Joint

Podstawka do Fable


https://vimeo.com/930216445/d86821285a
https://vimeo.com/930216445/d86821285a
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVksNQmedahFtusDgvIEXC4BSWypGjB9G0rSQ1cRCmKGlA?e=oNIJPd
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVksNQmedahFtusDgvIEXC4BSWypGjB9G0rSQ1cRCmKGlA?e=oNIJPd

Kod 63:
Tworzenie zmiennej

Aby utworzy¢ zmienng w trybie zaawansowanym, mozesz postepowaé wedtug
nastepujgcych krokow:

«  Kliknij na ,Variables” (,Zmienne”), a nastepnie na ,Create variables” (,Utworz

Zmienng").

« Nastepnie nadaj zmiennej nazwe. Mozesz jg nazwac ,Zmienna 1".
Na poczgtku programu Zmienna 1 ma wartos¢ liczbowqg 0. Podczas wykonywania petli,
wartos¢ zmiennej bedzie zwiekszac sie o 1. Przy kazdym powtdrzeniu petli Hub zaswieci
sie na z6tto sygnalizujgc zaktualizowanie wartosci zmiennej. Petla wykona sie
trzykrotnie. |
Po trzykrotnym zaktualizowaniu wartosci zmiennej petla zostanie zakonczona ze
wzgledu na wykonanie trzech powtérzen.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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https://vimeo.com/929823134/c4bdeb823a
https://vimeo.com/929823134/c4bdeb823a
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERqREZ1O09RCo1yTXnXS2e8Bx0L3-Ki1P04XHzF_jI7Mpw?e=KEIKcg
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ERqREZ1O09RCo1yTXnXS2e8Bx0L3-Ki1P04XHzF_jI7Mpw?e=KEIKcg
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Kod 64 I robeic
Generoqule losowych wqrtosm olle
serwomotora modutu Joint

Ten program generuje losowq liczbe z przedziatu od -90 do 90, ktéra
reprezentuje ruch serwomotoru X modutu Joint. Ta losowa liczba jest
zapisywana w zmiennej Instant value” (,Warto$¢ chwilowa")
i wyswietlana na konsoli wyjsciowe;.

Kazdy kolejny ruch wykonywany jest co 3 sekundy.

il
B
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https://vimeo.com/930205979/90e33d0658
https://vimeo.com/930205979/90e33d0658
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EeZk00uiKM9OlwptWFXHQ24BLp31MbeRwDTTmELfuZl6lw?e=BbOcE8
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EeZk00uiKM9OlwptWFXHQ24BLp31MbeRwDTTmELfuZl6lw?e=BbOcE8

Kod 65: +

Ten program jest zaprojektowany do obliczania sredniej orytmetycznej ocen. Oceny
w zakresie od 1 do 5/sg wprowadzane do programu poprzez dotkniecie ekranu telefonu
z wigczong aplikacjg Fable Face. Na przyktad, jesli na ekranie zostang umieszczone trzy
palce, program rejestruje wartos¢ 3. Po wprowadzeniu kazdej oceny klikamy Spacije.

Kazdg pojedynczg ocene wprowadzamy dotykajgc ekranu, a catkowitqg liczbe ocen
wprowadzamy stukdjgc w ekran odpowiedniqg ilos¢ razy.

Po wprowadzeniu wszystkich ocen, program wyswietli na konsoli wyjsciowej ich $redniqg
arytmetycznaq.

Podstawka do
OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM F0b|e

shape

-rl_'- robotics

Obliczanie $redniej qrytrﬁetycznej ocen



https://vimeo.com/930224807/ddf6a0eb57
https://vimeo.com/930224807/ddf6a0eb57
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWu8c9uIcUhNupxxWGJRt4kBxGxN29cqvOE7Yd-iCNo7Hg?e=XCZ1mL
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWu8c9uIcUhNupxxWGJRt4kBxGxN29cqvOE7Yd-iCNo7Hg?e=XCZ1mL
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Kod 66: I rrobeic

Obllczqnle srednlej geometrycznej
dwéch liczb

Ten program odczytuje z ekranu telefonu dwie liczby, oblicza ich srednlq geometrycznq
i wyswietla jg na konsoli wyjsciowej. |
Liczby sqg wprowadzane do programu poprzez dotkniecie ekranu telefonu z witgczong

aplikacjg Fable Face. Na przyktad, jesli na ekranie zostang umieszczone trzy palce, program
rejestruje wartosc 3.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM
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https://vimeo.com/929820179/ca45518f6f
https://vimeo.com/929820179/ca45518f6f
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETMRoLgy81FJrS1NxnTK28gBg0i3NcD11NIIKhCBExpNeg?e=s19hXG
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETMRoLgy81FJrS1NxnTK28gBg0i3NcD11NIIKhCBExpNeg?e=s19hXG
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Kod 67: +
Konwersja tekstu na mowe

Ten program przetwarza tekst i konwertuje go na mowe. Uzytkownicy majg
mozliwos¢ wyboru jezyka wprowadzanego tekstu, a wygenerowana mowa
bedzie odzwierciedla¢ akcent odpowiadajgcy temu jezykowi.

Ten kod moze by¢ przydatny do wysytania wiadomosci gtosowych w obcym dla

nas jezyku lub w innych sytuacjach wymagajgcych funkcji zamiany tekstu na
mowe.
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https://vimeo.com/930225980/61c2b4ed97
https://vimeo.com/930225980/61c2b4ed97
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcamAIQ6w-9MiEQxXQX65jMB7NDevMxHPmcUgoMChRksyA?e=Wz5Xyp
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EcamAIQ6w-9MiEQxXQX65jMB7NDevMxHPmcUgoMChRksyA?e=Wz5Xyp

Kod 68:
Odczyt liczb z ekranu telefonu

Ten program jest zaprojektowany do odczytywania liczb z ekranu telefonu z wigczong
aplikacjq Fable Face. Gdy dwa palce dotkng ekranu i zostanie nacisnigty klawisz Spaciji,
program uzyje tej liczby do obrécenia Modutu Spin tyle razy, ile wyn05| wprowadzona liczba -
czyli w tym przypadku dwa razy.

Metoda wprowadzania liczb za pomocqg telefonu moze stuzy¢ rowniez jako klawiatura
numeryczna. Zachecamy do wyprébowania tej funkcji i wprowadzania réznych liczb.

®0

Podstawka do
Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

shape

-rl_,- robotics



https://vimeo.com/930224849/bc5f7deefb
https://vimeo.com/930224849/bc5f7deefb
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVdzp9_mX1REh_LDAmeh-wIBOwijUwltIXqSn9NmT0cTBg?e=59TBgv
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVdzp9_mX1REh_LDAmeh-wIBOwijUwltIXqSn9NmT0cTBg?e=59TBgv

h
Kod 69: -rl_,-s rogoeg

SMART LEARNING

Odczyt liczb z ekranu telefonu —
Formuta n choose k

Ten program wykorzystuje aplikacje Fable Face do odczytu dwdéch wartosci, ktére sg
wprowadzane poprzez dotkniecie palcami ekranu telefonu.

Wartosci te sg nastepnie wykorzystywane do obliczania komblnaql nik, gdzie ni k sqg
liczbami wprowadzonymi za pomocq telefonu. Wynik jest wyswietlany w konsoli wyjsciowej.

{/>

Podstawka do l
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https://vimeo.com/930224887/ba9c2ad795
https://vimeo.com/930224887/ba9c2ad795
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaNSqgJo6tBKpY-votwilhMBG1IlGMgCjh73DlpFW7_oug?e=R82Ged
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaNSqgJo6tBKpY-votwilhMBG1IlGMgCjh73DlpFW7_oug?e=R82Ged
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Ten program wykorzystuje aplikacje Fable Face do odczytu wartosci (w naszym

przypadku ,n"), ktére sq wprowadzane poprzez do

Nastepnie program/oblicza wynik dziatania n!
Zaréwno dane wejsciowe, jak i ostateczny wynik sg wyswietlane na ke
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https://vimeo.com/930224914/c7be4bb058
https://vimeo.com/930224914/c7be4bb058
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbaROSMWfHFHifZEKXyKk6gBbtYnVEFY1GiM0mwyeW2amw?e=t4chPh
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EbaROSMWfHFHifZEKXyKk6gBbtYnVEFY1GiM0mwyeW2amw?e=t4chPh
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Do tego programu

reszte z dzielenia pierwszej liczby przez drugq. Poczgtkowe dane numeryczne
wprowadzamy recznie na poczgtku kodu. Jednak w bardziej rozbudowanym

programie dane

wykonywanych w poprzednich liniach kodu. Wynik dzielenia jest wyswietlany na

konsoli wyjsciowe;.
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detoda 1

prowadzamy dwie dane liczbowe. Nastepnie program oblicza

ejsciowe mogqg pochodzi¢ z sensoréw lub | innych obliczen

POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930224940/376255837c
https://vimeo.com/930224940/376255837c
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYYDrpduulhBpnDmbdRDU3YBVUvlfCkemU6aOA8QAUfwPQ?e=qqjXDT
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYYDrpduulhBpnDmbdRDU3YBVUvlfCkemU6aOA8QAUfwPQ?e=qqjXDT
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Obliczanie re Metoda 2

Ten program wykorzystuje funkcje ,Return” (,Zwrdc”). Generowanych jest pie¢
losowych liczb z zakresu [1,100]. Kazda liczba jest nastepnie sprawdzana pod kgtem
tego, czy jest podzielna przez 9. Jesli nie jest, to wartos¢ reszty z dzielenia jest
zapisywana na liscie, a nastepnie wyswietlana na konsoli wyjsciowe;.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930226122/21e4d4688b
https://vimeo.com/930226122/21e4d4688b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eawt7WNRXblIoa3QpfEi59wBjrHskPGcvnADEijUIfroZw?e=NEr98g
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eawt7WNRXblIoa3QpfEi59wBjrHskPGcvnADEijUIfroZw?e=NEr98g
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Kod /3;
Liczenie ilosci zdarzen

Ten program jest zaprojektowany do zliczania tego, ile razy przed modutem Spin pojawi
sie kolor czerwony. Program wyswietli licznik i zatrzyma dziatanie, gdy ilo$¢ razy osiggnie
dziesiec.

Ten kod moze by¢| przydatny np. podczas programowania maszyn zarzgdzajgcych
sklepami — moze by¢ uzywany do monitorowania poziomoéw zapasoéw. Program jest Modut Spin
zdolny do dodawania i odejmowania ilosci zapaséw oraz ustawiania alertéw, gdy
poziomy zapaséw spadajqg ponizej okreslonego progu.

Podstawka do -—

Fable
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https://vimeo.com/930225421/9851c4a93d
https://vimeo.com/930225421/9851c4a93d
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETKnlFbi2MpJr-eeoFdrEqIBYTCRj0Op11HCNOrCo3L66g?e=LkMjk5
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETKnlFbi2MpJr-eeoFdrEqIBYTCRj0Op11HCNOrCo3L66g?e=LkMjk5
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Ten program generuje 5 losowych liczb, dodaje‘je do listy, a nast
i ustawia w kolejnosci od najmniejszej do najwieksze,j.

epnie sortuje je
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https://vimeo.com/930225675/5e8c088576
https://vimeo.com/930225675/5e8c088576
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWxxKlmmsURGoJ1RT5pqgvUB4VFpDnxKMSVolVb5mXeIZw?e=G3JPEW
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWxxKlmmsURGoJ1RT5pqgvUB4VFpDnxKMSVolVb5mXeIZw?e=G3JPEW

W shape
K o d 75 -rl_’- roboEc>|cs

Wprowadzanie danych w okreslonej
kolejnosci (Listal)

Ten program tworzy liste czterech elementéw: indeks O, indeks 1, indeks 2, indeks 3.

Wartoéci kazdego elementu (indeksu) sg wprowadzane za pomocq aplikacji Fable Face - poprzez
zliczanie liczby palcéw dotykajgcych ekranu — i zatwierdzane spacjq.

Kiedy chcemy zobaczy¢ konkretny indeks, korzystamy z aplikacji | Fable Face, aby go wybrac
i wyswietli¢. Wybrany indeks jest nastepnie wyswietlany na konsoli wyjsciowe.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM Podstawka do
Fable


https://vimeo.com/930225758/9cf3680177
https://vimeo.com/930225758/9cf3680177
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EesX3Hpjd8BLnfqb3_y4wP8BsGLpj3eM8ilxnSyS9HLY7g?e=W9lUgt
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EesX3Hpjd8BLnfqb3_y4wP8BsGLpj3eM8ilxnSyS9HLY7g?e=W9lUgt
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Kod /6:

Sortowanie liczb pqrzystych W porzqdku
rosngcym

Ten program generuje liste 10 losowo wybranych liczb z zakresu od 1do 10. Elementy
listy sg sortowane rosngco, a nastepnie uruchamiana jest funkcja, ktéra wyodrebnia
tylko liczby parzyste, sprawdzajgc reszte z dzielenia przez 2.

Na koncu liczby parzyste sg wyswietlane na konsoli wyjsciowej w kolejnosci od
najmniejszej do najwiekszej.

: D
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https://vimeo.com/930225798/d1ec421783
https://vimeo.com/930225798/d1ec421783
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EejCnr_7so5PnanYxI02zOMBvjLfZtTXJUpOBkBHqFv2yw?e=MMDfdN
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EejCnr_7so5PnanYxI02zOMBvjLfZtTXJUpOBkBHqFv2yw?e=MMDfdN
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Kod 77: *

Wyodrebnianie liczb parzystych/ nleparzystych
za pomocq funkciji List&Function

Przed uruchomieniem tego programu, wprowadz do kodu 3 dowolne liczby za pomocqg
klawiatury. Liczby te mozna uzyska¢ z sensorow lub obliczen. Bedg one przechowywane na
liscie na poczgtku kodu.

Nastepnie program uzywa funkcji do okreslenia, czy liczby na liscie sg parzyste czy
nieparzyste. Rezultat jest wyswietlany na konsoli wyjsciowe;j.

Ot 1 0
g e
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https://vimeo.com/930226206/89aef15c1f
https://vimeo.com/930226206/89aef15c1f
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESFWYzyQ9nhFsi8LS5vLY0UB_QcaoCwBEFddyM9w57wFzg?e=2eR0Xt
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESFWYzyQ9nhFsi8LS5vLY0UB_QcaoCwBEFddyM9w57wFzg?e=2eR0Xt
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Ten program wykorzystuje funkcje ,,count with” (,licz z").

Sekwencja programu to powtarzalna strukturg,
wykonat polecenie okreslonq ilos¢ razy, a nie chce
~while" (,dopdki").
Zadaniem tego programu jest zidentyfikowanie
i wyswietlenie ich na konsoli wyjsciowe.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

przydatna, gdy chcemy, aby program
my uzywac¢ kodu bazujgcego na warunku

liczb nieparzystych z przedziatu [1, 5]

OTICS
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https://vimeo.com/930208737/b0bab01133
https://vimeo.com/930208737/b0bab01133
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ecc893GdyzVAh4xYO2v3gk0BVKK5BhCAbmFn4NHARty6VA?e=lXG2Ui
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ecc893GdyzVAh4xYO2v3gk0BVKK5BhCAbmFn4NHARty6VA?e=lXG2Ui
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Kod 79:

Boolowski Operator Logiczny — AND

W tym programie sekwencja kodu zostanie wykonana dopiero po spetnieniu warunku.
Swiatto Huba pozostanie zielone, dopdki nie zostang naciéniete jednoczesnie klawisze
strzatki w lewo i (AND) prawo. Jesli oba te klawisze zostang naciéniete jednoczesnie, swiatto
zmieni sie na czerwone.

Ten operator logiczny jest szczegdlnie przydatny przy odczycie danych z wielu sensorow
i podejmowaniu decyzji na podstawie kombinaciji tych odczytéw.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930224569/b7afaa0212
https://vimeo.com/930224569/b7afaa0212
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ed8Qk0lzZPhGppfYu-jfJlMB7J1WtRRWnpK5TpCcK_14Bw?e=JmOxI7
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Ed8Qk0lzZPhGppfYu-jfJlMB7J1WtRRWnpK5TpCcK_14Bw?e=JmOxI7
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Kod 80: +
Boolowski Operator Logiczny - OR

W tym programie sekwencja kodu sprawia, ze Hub pozostaje podswietlony na
niebiesko tak dtugo, jak dlugo na klawiaturze nie jest wcisniety klawisz strzatki
w lewo lub (OR) w prawo. Jeéli jednak wcisniety zostanie przynajmniej jeden z tych
klawiszy, Hub zmieni kolor na czerwony.

Ten operator logiczny jest przydatny w programach, w ktérych warunek moze
zosta¢ spetniony na dwa rdézne sposoby, np. poprzez nacisniecie wybranego
klawisza lub (OR) aktywacje wybranego sensora.

Dlywi0

3 1
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https://vimeo.com/930224607/67dbee1294
https://vimeo.com/930224607/67dbee1294
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXLz9OXuEwFHt2Y3QU743jQBvCZhACBfI6BqOCDgNueTfA?e=hjjmns
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXLz9OXuEwFHt2Y3QU743jQBvCZhACBfI6BqOCDgNueTfA?e=hjjmns
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Kod 81.
Boolowski Operator Logiczny - NOT

Ten program jest zaprojektowana tak, aby modut Spin poruszat sie do przodu wytgcznie po
nacisnieciu strzatki w goére. Wykorzystywany jest NON-operator, ktéry uruchamia sie, gdy zaden
klawisz nie jest wcisniety. Aktywuje on blok ,If" (,Jesli"), ktéry wykonuje polecenie ,Stop moving”
(,Zatrzymaj ruch”) i ,Headlights turn off" (,Wytqgcz swiatta") .

Gdy klawisz strzatki w gére zostaje wcisniety, aktywuje sie blok ,Else” (,W przeciwnym razie"),
ktéry uruchamia silniki i wigcza swiatta w module. Warto mie¢ na uwadze, ze takie ustawienie
warunkdéw jest odmienne od tego, do ktdérego jesteSmy przyzwyczajeni.

m Kotko|Castor - :
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| fab | Kolka
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https://vimeo.com/930224636/47722cb655
https://vimeo.com/930224636/47722cb655
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESePJlxR1h9IvNNZq5fhJxQBIkUPrBGOdp5QuAcXST0pfw?e=DeQGio
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESePJlxR1h9IvNNZq5fhJxQBIkUPrBGOdp5QuAcXST0pfw?e=DeQGio
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Kod 82: W
Podwdjna negacja

Ten kod wykorzystuje Boolowski operator logiczny ,NOT" (,NIE" - Negacja logiczna) opisany
w kodzie 81. Oznacza to, ze korzystamy z tego samego kodu co poprzednlo ale dodajemy do
niego dodatkowego polecenia ,NOT" (,NIE").

Podwdjna negacja oznacza brak jakiejkolwiek negacji. W rezultacie ten program nakazuje
modutowi Spin poruszac sie do przodu, gdy zaden klawisz nie jest wcisniety, i zatrzymac sie,
gdy jest wcisniety klawisz strzatki w gore.

Kotko Castor «——
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T

Kotka
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https://vimeo.com/930224688/b600a72eb7
https://vimeo.com/930224688/b600a72eb7
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaMq40yka9hDrJvk8TIcE2ABIkocL7SiEy71rW65Tl8ZUw?e=vLIs9e
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EaMq40yka9hDrJvk8TIcE2ABIkocL7SiEy71rW65Tl8ZUw?e=vLIs9e
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Kod &
Przeka J ‘
ZA PO ocq mod Jells

W tym programie robot bedzie wysytat wiadomos¢ SOS za pomocq diod LED
wbudowanych w modut Spin. Mozesz dostosowaé czasy wigczenia i wytgczenia
LEDow, aby sprawdzi¢ czy wiadomos$¢ jest nadal zrozumiata. Pauza pomiedzy
Jiterami” jest reprezentowana przez komende ,Wait in sec. 1" (,Czekaj 1 sekunde”).
W programie wykorzystano dwa rézne kody - jeden dla litery S i drugi dla litery O.

Kotka

Modut Spin
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https://vimeo.com/929809238/44fffb3a45
https://vimeo.com/929809238/44fffb3a45
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXtww-S1QiNJm-Wsf4euj4ABSm3RqfpGx69FGVK-Fvr-DA?e=Kn9uM6
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXtww-S1QiNJm-Wsf4euj4ABSm3RqfpGx69FGVK-Fvr-DA?e=Kn9uM6
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Kod 84:
Przekazywanie in
za pomocqg Huba

ii Swiatlem

Ten program wykorzystuje Hub do nadawania wyraznego sygnatu SOS,
podobnego do alfabetu Morse’'a. Zmiana czasu w komendzie ,wait" (,czeka;j")
wptynie na to, jak dtugo swiatto Huba bedzie wigczone lub wytgczone.

Hub

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/929811794/7a9b99f290
https://vimeo.com/929811794/7a9b99f290
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EfhemV-FBPRAguPIZJDV_oMBZimf4XlcNZMZjF70Qh_y_Q?e=Vxb5wQ
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EfhemV-FBPRAguPIZJDV_oMBZimf4XlcNZMZjF70Qh_y_Q?e=Vxb5wQ
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Kod 85:

Wyswietlanie tekstu na konsoli wyjsciowej

W tym programie dostep do konsoli wyjsciowej mozna uzyskac, klikajgc przycisk
»>_ " Po uruchomieniu programu, konsola wyswietla tekst ,Hello! | am Fable!”.
Tekst moze zosta¢/ dowolnie zmieniony.

m]cdp [
=]
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https://vimeo.com/930185332/2907d79fe3
https://vimeo.com/930185332/2907d79fe3
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXN4M0zJWKRAovqRbhzljwEBcFIlCZLDnIFk9DuuGbSblw?e=n6aWAs
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EXN4M0zJWKRAovqRbhzljwEBcFIlCZLDnIFk9DuuGbSblw?e=n6aWAs
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Kod 86:

Wyswietlanie wykresu szeregdéw czasowych

Program ustawia warto$¢ zmiennej na O i zwieksza jg o 1 co sekunde. Na konsoli
wyjsciowej zostaje 'wygenerowany wykres z wartoscig zmiennej, ktérej kolor mozna
dowolnie zmienic.

250 P
= 0
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https://vimeo.com/930186393/7d8a6b951b
https://vimeo.com/930186393/7d8a6b951b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQ0nBA4gZ61GhIHdsX53aXoBdhQDXz-IHH49AtW6RJo8tw?e=hTshU9
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EQ0nBA4gZ61GhIHdsX53aXoBdhQDXz-IHH49AtW6RJo8tw?e=hTshU9
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Kod 87: +
Wyswietlanie wykresu punktowego

Ten program ustawia zmienng o nazwie "sec" (sekundy) i aktualizuje jg co sekunde.

Na wykresie, na osiach X i Y, za pomocqg réznych koloréw zostajg zobrazowane wartosci
"sec”. Kolor niebieski jest uzywany do pokazania sekund na osi Y, natomiast czerwony
pokazuje sekundy na osi X.

Tego rodzaju wykres punktowy moze by¢ wykorzystywany do pobierania danych z modutu
Joint, modutu Spin, lub telefonu (z aplikacjg Fable Face).

<>
o} oo
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https://vimeo.com/930186629/8fc0333d09
https://vimeo.com/930186629/8fc0333d09
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EakWkHROn3VCkTXSRCRMFoABNh7FCdgUp77x8ZWwqvcEjA?e=5giSij
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EakWkHROn3VCkTXSRCRMFoABNh7FCdgUp77x8ZWwqvcEjA?e=5giSij

shape
” | -rl_'- robotics
KOd 88: | SMART LEARNING

Wyswietlanie wykresu liniowego

Ten program ustawia zmienng o nazwie "sec" (sekundy) i aktualizuje jg co sekunde. Na
wykresie, na osiach X i Y, za pomocq réznych koloréw zostajg zobrazowane wartosci "sec”.
Kolor niebieski jest uzywany do pokazania sekund na osi Y, natomiast czerwony pokazuje
sekundy 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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https://vimeo.com/930187438/9df1ec540b
https://vimeo.com/930187438/9df1ec540b
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWtWZamPuABBhVkLAfWA3asBDVzKtJVMxa_c_8B-ArQdpg?e=Nm7n2d
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EWtWZamPuABBhVkLAfWA3asBDVzKtJVMxa_c_8B-ArQdpg?e=Nm7n2d
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Kod 89: ’ ,

WySW|etI0|n|e wspotrzednych mlejsca
dotkniecia ekranu

Za pomocq tego programu i aplikacji Fable Face co sekunde generujemy na konsoli wyjsciowej
informacje o potozeniu palca na ekranie telefonu podigczonego do Huba.
Dane przedstawiane sg w formie numerycznej wzgledem osi Xi Y.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Podstawka do
Fable


https://vimeo.com/930209853/b883e8ca16
https://vimeo.com/930209853/b883e8ca16
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVnlsA5HZ0lFs1HerviJHy0BqQLaSIvNO9iFi8c1_JN2YQ?e=VpkGsv
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EVnlsA5HZ0lFs1HerviJHy0BqQLaSIvNO9iFi8c1_JN2YQ?e=VpkGsv
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Graficzne przedstawienie obrotéw

modutu Spin

Do programu ,Sterowanie modutem Spin za pomocq klawiszy” dodano dwa nowe polecenia
(,Szereg Czasowy"). Dzieki tym poleceniom na konsoli wyjsciowej wySW|etIc1 sie grafika wykresu,
ktory ilustruje obroty/dwdch silnikow.

Wykres pozwala nam analizowaé z uczniami kierunek ruchu modutu Spin na bazie zarejestrowaniu
danych (np. w naszym przypadku zbiegajgce sie wykresy oznaczajg, ze robot porusza sie do tytu,
a rozchodzqgce sie - ze robot jedzie do przodu).

Kotko Castor

m Kotka
| fob |

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Modut Spin


https://vimeo.com/930189880/d15e49e953
https://vimeo.com/930189880/d15e49e953
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZ9kuHw42vlFtx_GnE8zZtoB8hiRrzwa7puilWMbeyQRfg?e=OJlicR
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EZ9kuHw42vlFtx_GnE8zZtoB8hiRrzwa7puilWMbeyQRfg?e=OJlicR
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Kod 91:

WySW|etIc|n|e wykresu kgta ustawienia
modutu Joint

: . —_ Modut Joint/
Ten program generuje wykres, ktéry pokazuje kgt ustawienia modutu
Joint. Silnik X reprezentuje kolor czerwony, a silnikY - kolor niebieski.

Po uruchomieniu jprogramu przechyl modut Joint i obserwuj zmiany
odzwierciedlone na wykresie.

Podstawka do Fable

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930203081/84471f287a
https://vimeo.com/930203081/84471f287a
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYr2PnBvhbFCikju1yvd6_UB8AlJPCgO4wRw47SLXcf8bw?e=5BE1tR
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EYr2PnBvhbFCikju1yvd6_UB8AlJPCgO4wRw47SLXcf8bw?e=5BE1tR
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Porownywanie dwéch zaprogramowanych
wartosci

Ten program przypisuje wartosci do dwdch zmiennych, a nastepnie poréwnuje je. Poczgtkowe dane
numeryczne wprowadzamy recznie na poczgtku kodu. Jednak w bardziej rozbudowanym programie
dane wejsciowe mogqg pochodzi¢ z sensoréow lub innych obliczenn wykonywanych w poprzednich
liniach kodu.

Przy uzyciu polecenia ,get minimum between” (,uzyskaj minimum pomiedzy”) i polecenia ,print"
(,drukuj/wyswietl"), program wyswietli warto$¢ mniejszej liczby na Konsoli Wyjsciowej.

W przypadku, gdy obie zmienne zawierajg te samqg wartos¢, program wyswietli te wartos¢. Aby
wyswietli¢ wartos¢ maksymalng, mozna uzy¢ tego samego kodu, zmieniajgc jedynie polecenie
"minimum” na "maximum?®.

Hub

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM


https://vimeo.com/930205612/68910a6863
https://vimeo.com/930205612/68910a6863
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EdeCrJQKkABJlCewh6dp6lYBh6N1Cj4BqPFcywq-bDk_Fw?e=Fd1Wwm
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EdeCrJQKkABJlCewh6dp6lYBh6N1Cj4BqPFcywq-bDk_Fw?e=Fd1Wwm

Kc

Za pomocg tego programu mozemy kontrolowaé¢ cztery rozne ekspresje oczu robota - szczesliwy,
smutny, zty i neutralny - poprzez naciskanie klawiszy strzatek.
Wybrana emocje bedzie wyswietlana na ekranie telefonu tak dtugo, jak dtugo wcisniety bedzie
odpowiedni klawisz.

Kotko Castor

Kotka

Modut Spi

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930213086/1a8c30cfdb
https://vimeo.com/930213086/1a8c30cfdb
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESVuzyzZnMdOjECvOis9D4QB6F5CPlC_jb3s5SUAbkSwoQ?e=IwqVGe
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESVuzyzZnMdOjECvOis9D4QB6F5CPlC_jb3s5SUAbkSwoQ?e=IwqVGe

trzy sekundy
ne do tworzenia

zmiennym Czerwony, Ziel
przypisywane sq losowe wartosci od 1 do 100. Wz«
nowego koloru, ktdry jest wyswietlany przez Hub.

artosci te sg uzywa
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https://vimeo.com/930210848/d6c374d1a9
https://vimeo.com/930210848/d6c374d1a9
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eand3GxqdRVCgX0Laq-SPSAB1BPNCNk-nBfWEJNirBXnHw?e=gE1IKo
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Eand3GxqdRVCgX0Laq-SPSAB1BPNCNk-nBfWEJNirBXnHw?e=gE1IKo
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Ustawianie koloro | </ powiek

Za pomocq programu i aplikacji Fable Face generujemy rézne kolory teczéwek i powiek oczu

robota. W tym celu uzywamy losowych liczb miedzy 1 a 100, aby stworzy¢ rézne kombinacje
Czerwonego, Zielonego i Niebieskiego.

Zmiany koloréw nastepujg co sekunde, a uzyskanE wartosci RGB sg wyswietlane na konsoli

wyjéciowej. Dane na konsoli sg przedstawione czytelny sposdb za pomocq polecenia
Wyswietl bez tekstu”, poprzez wstawienie spacji miedzy liniami.

Kotko Castor

Kotka

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM



https://vimeo.com/930212570/79e05e7319
https://vimeo.com/930212570/79e05e7319
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUS7NzDYJgdKnPgzCL0owyIBO1BKJ_h_40BDwgFlGpkrkQ?e=hWDHSa
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/EUS7NzDYJgdKnPgzCL0owyIBO1BKJ_h_40BDwgFlGpkrkQ?e=hWDHSa

i

Ten program zostat zaprojektowany w taki sposé
Fable Face przesunety sie do 1 ¢wiartki uktadt
telefonu.

Wartos¢ odcietej X/ wzrasta co 0.2 sekundy, pod
maleje co 0.2 sekundy.

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

ﬂi

)

I wspotrzednych r

czas gdy wartosc

Kotko Castor

Kotka

aplikacji
1a ekranie

rzednej Y

Modut Spin



https://vimeo.com/930212311/1a5592dfa4
https://vimeo.com/930212311/1a5592dfa4
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESGnOmxTVpxEnJhVWsKa4Z4BvyfO1rq_lDcTyjlV2f1eEQ?e=ymBX32
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESGnOmxTVpxEnJhVWsKa4Z4BvyfO1rq_lDcTyjlV2f1eEQ?e=ymBX32
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w \
Wyswietlanie scalonych danych w jednej linii

Program generuje trzy losowe liczby za kazdym razem, gdy nacisniemy klawisz spaciji,
a nastepnie wyswietla te liczby w jednej linii na konsoli wyjsciowe;.

Nastepnie program wyswietla te liczby pojedynczo, oddzielone znakiem plus, po czym
wyswietla ich sume w jednej linii.

Ten program stuzy moze by¢ przydatny sytuacji, w kiedy wiele danych musi by¢
wyswietlanych w ramach jednej linii tekstu.
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https://vimeo.com/930224780/9009eab1fe
https://vimeo.com/930224780/9009eab1fe
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETGf1v6_lrVLpNfXEct_wO0BeCwgkTLx3q3YEju7ohCQxw?e=Zjr86E
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ETGf1v6_lrVLpNfXEct_wO0BeCwgkTLx3q3YEju7ohCQxw?e=Zjr86E

(oo
Gra w kS

Fen program moze uzyc': jako gra w kosci, w ktor
Jesli cyfry na kosciach sqg takie same, modut
pokazanej na kosciach. Natomiast jesli liczby na
odlegtos¢ rowng sumie tych dwéch liczb.

Po trzech rzutach program wyswietla catkowity
przejechat najdtuzszg odlegtos¢ modutem Spin.

Kot

OBEJRZYJ WIDEO POBIERZ PROGRAM

Spin przesuwa sig
kosciach sq rézne,

ko Castor

Kotka

ej gracz otrzymuje trzy rzuty dwiema ko$émi.

o czterokrotnos$¢ wartosci
modut Spin przesuwa sie o

wynik, wskazujgc joko zwyciezce gracza, ktéry
Wartosci kosci, poszczegdlne przemieszczenia
oraz catkowite wyniki sqg wyswietlane na konsoli wyjsciowej.

Modut Spin

10 pe
robotlcs

SMART LEARNING



https://vimeo.com/930224734/dbdb038d03
https://vimeo.com/930224734/dbdb038d03
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESyRpoKaRuVAqrHTGiP8CUYB6FiALHV3g9seHpZFMdpwUw?e=SFIo6O
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESyRpoKaRuVAqrHTGiP8CUYB6FiALHV3g9seHpZFMdpwUw?e=SFIo6O
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Gra W bramquza

Ten program obstuguje dwa Moduty Joint dziatajgce jak rece bromp«:rzo. Nacisniecie

klawiszy strzatek w lewo i w prawo pozwala na kontrolowanie ruchu ramion robota. Modut Joint
Nalezy jednak pamietaé, ze ze wzgledu na czas potrzebny na dd)torme ramion do Modut Spin

pozycji obronnej, | precyzyjne wyczucie czasu jest nlezbedne do doktadnego |

zainicjowania polecenia ruchu.

Strzaty powinny by¢ kierowane w prawo i lewo, zgodnie z pozycjg ramion bramkarza.

m Podstawka do
Fable
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https://vimeo.com/930225285/758b2650c3
https://vimeo.com/930225285/758b2650c3
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESaKGs3PVglBnnjQAmojf1UBmlDCei1EiaQZCzWprBQebg?e=npEDDO
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/ESaKGs3PVglBnnjQAmojf1UBmlDCei1EiaQZCzWprBQebg?e=npEDDO

h
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Kod 100:
Zgadnij liczbe

Ten program mozesz wykorzysta¢ do stworzenia gry, ktérej celem jest odgadniecie liczby
wytgcznie poprzez obserwacije Huba.

Program losowo wybiera liczbe miedzy 1 a 99 i wyswietla jg na Hubie, podswietlajgc
odpowiednio dziesigtki i jednostki. Na przyktad, jesli liczba to 14, Hub podswietli sie cztery
razy na zoétto i raz na niebiesko.

Aby zwiekszy¢ trudnosé, interwaty wigczania i wylgczania swiatet na Hubie mogg zostac¢

skrocone.
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https://vimeo.com/930224968/fc33e1318a
https://vimeo.com/930224968/fc33e1318a
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Edl-_CQk72JKq1S-LonvJDgB9NfSsbnndQxghz5n9yF7tw?e=VpKAoo
https://shaperobotics0-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/angelika_jarota_shaperobotics_com/Edl-_CQk72JKq1S-LonvJDgB9NfSsbnndQxghz5n9yF7tw?e=VpKAoo
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Stworzone przez siebie kody na robota wyslij na adres
edukacja@shaperobotics.com,
dzieki czemu skorzysta z nich wiecej osob!



mailto:edukacja@shaperobotics.com
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