PRACOVNI LIST - VEX GO

Nazev Robot VEX GO (CODE BASE) - Dalkové ovladani
Autor Jakub Machel
Skola ZS Neplachovice

ZADANI:

Sestav robotické vozitko, ptipoj jej ptes aplikaci VEX Go k tabletu a na postavené trati si
vyzkouSej vSechny 4 zplsoby dalkového ru¢niho ovladani.

1) Sestav robotického vozitka podle navodu:

2) Sparuj robota s aplikaci VEX GO

Otevii stazenou aplikaci VEX GO



v 9 ) ’ ® VEXcode Project

WAVOUY  wiwrRimie i w el VAL

- xod | P Pobon ‘ ‘,
Naond ptipojen 24dny Mozek
® voo

Ve Vrhlod obrpravky
Pripojit

Napovada pro pfipojovant tvdho VEX GO Mozky »

Otevii MOZEK a klikni na: Pfipojit

2923 po 262 TRINIS

Vybrat VEX GO Mozek

L VEXGO

Vyber Mozek VEX GO tplné nahoie. Mozek uplné nahote patii nejbliz§imu robotu v dosahu.
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Takto vypada ptipojeny robot, na mozku robota za¢ne po piipojeni blikat zelena dioda.
Soucasn¢ v horni listé pfepni na POHON, abys mohl robota ovladat.

3) Vyzkousej si projet sestavenou trat’ pomoci v§ech 4 ovladacich systému:

a) Pasovy pohon — Stejny systém jako u pasovych stroju (tank) Kazda strana se otaci
vpred nebo vzad.
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b) Levé ovladani — Robot se ovlada pomoci levého palce. Jeden prs ovlada vSechny étyfi

sméry.



c) Pravé ovladani — Robot se ovlada pomoci levého palce. Jeden prs ovlada vSechny Ctyfi
smery.

d) Rozdélené ovladani — Pohyb vpied + vzad a vlevo + vpravo jsou rozdéleny
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NAVRH TRASY PRO JiZDU NA DALKOVE OVLADANI
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