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Misja: Tworzymy robota!

Eksperymentujcie, budujcie, programujcie i przekonajcie sig,
do czego zdolny jest Wasz robot!
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Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez :*
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Ten materiat przygotowali$my dla Was w ramach projektu ,,Lekcja
Funduszach Europejskich IX”. Razem zbudujemy robota-dzwig opartego
na zestawie Edison V3 i klockach konstrukcyjnych EdCreate. W tej instrukcji
znajdziecie wszystkie wskazéwki potrzebne do jego ztozenia,
zaprogramowania i przetestowania. To doskonata okazja, by potaczy¢ nauke
z zabawa i odkryc¢, jak ciekawy moze by¢ Swiat robotyki!

Krok I: Budujemy robota

Zbudujcie robota—dzwig, ktéry bedzie reagowat na ruchy Waszych dtoni. Dzieki czujnikom
przeszkdd umieszczonym z przodu robota — po lewej i prawej stronie — mozecie sterowac
nim bez dotykania!
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Krok II: Tworzenie programu

Do zaprogramowania robota uzyjcie EdScratch — prostego programu, w ktérym kod
tworzony jest z kolorowych bloczkéw. Przeciggajcie je i taczcie jak puzzle.

Otwérzcie aplikacje EdScratch w przeglgdarce komputera lub laptopa:
www.edscratchapp.com/v3/.
Z menu wybierzecie jezyk polski.

Stworzcie ponizszy program.

www.edscratchapp.com/v3/

meetedison.com

2

komentarz: Czekamy 3 sekundy na przygotowanie.

czekaj o sekunda

obroc wigzke wykrywania przeszkdod wigczony »

na Zawsze

komentarz: Petla pozostaje pusta. Program przeskoczy do kolejnej sekwencji.

Wykryto przeszkode z przodu
komentarz: Obrdt dzwigu, kiedy zastoniete sg oba czujniki.
ustaw lewy silnik na do przodu * zpredkoscig 5 *

czekaj ° sekunda

stop oba silniki =




www.edscratchapp.com/v3/

B cetedison.com

Wykryto przeszkode z prawej strony
komentarz: Uniesienie podnosnika, kiedy zostanie zastoniety prawy czujnik.

ustaw prawy silnik na do przodu v zpredkoscig 5 w

czekaj o sekunda

stop oba silniki =

Wykryta przeszkoda w lewo

komentarz: Spuszczenie podnosnika, kiedy zostanie zastoniety lewy czujnik.

ustaw prawy silnik na do tytlu + zpredkoscig S =

czekaj o sekunda

stop oba silniki =




Krok IlI: Wgranie programu do robota

EDISON V3

Podtaczcie robota do komputera za pomoca kabla USB i wtaczcie
go (przyciskiem z trojkatem).

Jesli pojawi sie komunikat o koniecznosci aktualizacji robota,
postepujcie zgodnie z instrukcjami na ekranie lub skorzystajcie
z instrukcji dostepnej pod kodem QR.

Upewnijcie sig, ze program w aplikacji EdScratch, utworzony w Kroku Il, jest gotowy.

Kliknijcie przycisk ,Program” w prawym gérnym rogu aplikacji EdScratch. Jesli pojawi sie
komunikat o sparowaniu robota z komputerem kliknijcie ,Potacz”.

B meetedison.com o> Program

Program zostanie przestany bezposrednio do robota.

Po zakonczeniu wgrywania ustyszycie charakterystyczny dzwiek lub zobaczycie komunikat
0 powodzeniu.

Odtaczcie robota od komputera.

Krok IV: Testowanie robota!

Ustawcie robota na stabilnym podtozu, tak aby nie spadt.

Upewnijcie sig, ze robot jest wtgczony (migajg diody $wietine). Nastepnie nacisnijcie raz
tréjkatny przycisk na robocie, aby uruchomi¢ program.

Zbudowaliscie dzwig sterowany czujnikami. Wasza konstrukcja powinna reagowac na gesty
dtoni dzieki czujnikom przeszkdd umieszczonym z przodu robota — po lewej i prawej stronie.

X Zastoncie lewy czujnik, aby opuscic line.
X Zastoncie prawy czujnik, aby podnies¢ line.
<> Zastonhcie oba czujniki jednoczes$nie, aby uruchomié obrét dzwigu.

Dzieki temu mozecie sterowac swoim robotem bez dotykania go — wystarczg odpowiednie
ruchy dtoni!

Aby zatrzymac robota, nacisnijcie i chwile przytrzymajcie kwadratowy przycisk ,Stop”,
az do sygnatu wytaczenia.




1. Przycisk ,Nagraj”
2. Przycisk ,Stop”
3. Buzzer/ czujnik dzwieku
3 4. Przycisk ,Uruchom”
5. Prawy czujnik Swiatta
6. Prawa dioda IR
7. Prawa czerwona dioda LED
8. Lewy czujnik swiatta
10 9. Lewa dioda IR
10. Lewa czerwona dioda LED

WSKAZOWKA:

Jesli robot nie obraca sie przy zastonieciu dwoch
czujnikow poluzujcie mocowanie dolnej czesci
dzwigu z dwoma kotami zebatymi.

Sprawdzcie dodatkowe mozliwosci i jezyki programowania
robota Edison V3.

https://meetedison.com

https://meetedison.com/edcreate/

https://www.edscratchapp.com/v3/

https://www.edblocksapp.com/v3/
https://www.edpyapp.com/v3/

Organizatorem akcji ,Lekcja o Funduszach Europejskich IX” jest Ministerstwo Funduszy
i Polityki Regionalnej — Departament Programéw Ponadregionalnych.

Wiecej informacji: www.fepw.gov.pl/lekcja

Publikacja wspoétfinansowana ze Srodkéw Unii Europejskie;.

Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez :***
dla Polski Wschodniej Polska Unie Europejska *
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