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Jezyk programowania Scratch — podrecznik uzytkownika

Ponizej przedstawiamy gtdwny interfejs Krypton Scratch.

P Gtowny

Modut Abilix Scratch jest podzielony na nastepujace biblioteki - zaktadki:

1. Biblioteka blokdw wykonywania programu (patrz 1.2):
- biblioteka blokow sterowania motorem (niebieska zaktadka)
- biblioteka blokéw sterowania LED, dZzwiekiem i ekranem (rézowa zaktadka)

2. Biblioteka blokdw wskazania i odczytywania wartosci czujnikdw (z6tta zaktadka) (patrz
1.3)

3. Biblioteka blokéw kontroli, petli, warunkédw w programie (czerwona) (patrz 1.4)

4. Biblioteka obstugi wyrazern matematycznych i logicznych (zielona) (patrz 1.5)
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1. Funkcje i bloki programu Scratch

1.1 Program gtéwny

ADLilix

EDUCATIONAL ROBOT

Program gtéwny m jest obszarem stuzgcym do edytowania i nie mozna go
usung¢. Do tego bloku dotgczane sg kolejne bloki czujnikdw, sterowania motorami etc.
Program wykonuje jedynie dziatania blokdw potaczone z programem gtéwnym
bezposrednio, badz posrednio przez inne bloki.

1.2 Biblioteka blokéw wykonywania programu

Bloki wykonywania programu znajdujg sie w dwdch zaktadkach.

1.2.1. Niebieska zaktadka czynnosci odpowiada za sterowanie predkoscia i obrotami matego
i duzego silnika.

Ta biblioteka zawiera bloki ruchu silnika. Ikony, nazwy i funkcje sg nastepujace:

Nr lkona Nazwa Funkcja
Sterowanie kierunkiem obrotow
predkoscig duzych i matych silnikow.
Witacz (duzy) silnik, Port A,
L, Dostepne porty: A, B, Club D
predkosé 100
Zakres predkosci: -100 do 100.
Jesli w projekcie podtaczone sg np. 2
@& Wiacz duzy silnikPort A » Predkos¢ €TD)
1 Ruch silnika | silniki — mozesz wybrac 2 porty na raz,
jesli maja dziata¢ w tym samym
Wiacz (maty) silnik, Port A, kierunku i z tg samga predkoscia. Jesli
predkosc 100 kazdy z silnikéw ma dziataé niezaleznie,
przeciagnij pod blok ,,gtéwny” 2 bloki
np. ,,wtgcz maty/duzy silnik” i nadaj im
parametry niezaleznie.
Wytaczanie
2 & Wytacz . Wytaczanie silnikéw
silnika
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1.2.2. Rézowa zaktadka ,Pokaz” odpowiada za prace gtosnika, diody LED i elementdw, ktére
mozna wyswietla¢ na ekranie sterownika Krypton.

Sterowanie robotem pod katem

odtwarzania dzwiekdw.

Na przyktad, wypowiadanie stowa Hi !

(Czes¢), dzwieki zwierzat, gama muzyczna.

p: Whacz gtosnik  Powitanie = Czes¢ =

Powitanie

Whyraz twarzy Uwaga:
Czynnos¢ Gtosnik
Transport Wybranie w pierwszym pustym polu opcji
Pianino
Skrzypce ,nhagranie” pozwala odtworzy¢ nagrane
Perkusja
Zwierze przez ciebie dzwieki. Podczas odtwarzania

Nagranie . )y .
. nagrania: wartos¢ od 1 do 10 w drugim

pustym polu odpowiada nagranej nazwie

pliku.

Sterowanie kolorem wskaznika Swietlnego

‘- Wiacz LED  Czerwony LED robota (zielony, czerwony i niebieski),

znajdujgcego sie wokot przycisku STARTU.

Sterowanie wyswietlanymi znakami
(wpisanymi z klawiatury), zdjeciami i

wartosciami zwracanymi z czujnikow.
O Rozpocznij, aby pokazaé  Znak v . Wyswietlacz

Znak Uwaga: podczas wyswietlania zdjeé:
Zdjecie

wartos$¢ od 1 do 10 w drugim pustym polu

odpowiada zapisanej nazwie zdjec¢.

Uruchamianie mikrofonu w celu

przeprowadzenia nagrania.

8 Nagraj za pomoca mikrofonu 1 - @) | T IS T puste pole: 1 do 10 odpowiada

nazwie pod ktdrg nagranie zostanie

zapisane.
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Drugie puste pole: okresla czas
nagrywania. Sterowanie dzwiekiem jest
dostepne w interfejsie ,Multimedia”

(multimedia)--> ,,Record” (Nagrywanie).

Wykonywanie zdje¢ za pomocg czujnika z

kamera.

Czujnik z kamerg musi by¢ podtgczony do

portu CAM.

@ Uzywaj kamery, aby wykonac zdjecie 1 - Zdjecie Wartos$é od 1 do 10 w pustym polu

odpowiada nazwom zdje¢, pod ktéra
zdjecie zostanie zapisane. Zdjecia s3
przechowywane w interfejsie
,Multimedia” (Multimedia) -->,,Photo”

(zdjecie).

Wytgczanie pojedynczego bloku

wykonywania programu
& Wyl Gloénik = Wytaczanie

(np. wytgczanie gtosnika, diody LED,

wyswietlacza.)
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1.3. Biblioteka blokéw wskazania i odczytywania wartosci czujnikow (z6tta zaktadka)

Biblioteka bloku czujnika dotyczy czujnikdw, ktére sg podtgczane do portéw sterownika przy

uzyciu przewodow potgczeniowych.

Ikony, nazwy i funkcje tych blokéw sg nastepujace:

Nr Ikona Nazwa Funkcja

Wykrywanie przeszkody w odlegtosci
mniejszej niz 150 mm. Jezeli przeszkoda
zostanie wykryta w ustawionej
odlegtosci czujnik zwréci wartosé 1
(logiczne: YES). Brak przeszkody w

ustalonej odlegtosci to wartosé 0.

Czujnik Wybér portu: ,,Automatyczny” lub 1~7.
ultradzwiekowy
1 [ ( ] ) Jezeli wybrana zostanie opcja wyboru
Wykrywanie | 5 tomatycznego, sterownik bedzie
przeszkody pobierat odczyt z pierwszego czujnika
ultradzwiekowego. Na przyktad, jezeli
do portéw 1i 3 podtgczone sg czujniki
ultradzwiekowe, sterownik bedzie
automatycznie pobierat wartos¢
zwracang z portu 1itylko z tego portu
bedzie pobierat informacje.
Pobiera wartos¢ zwracang z czujnika
Czujnik

ultradzwiekowego.
ultradzwiekowy

L ) ] Im wieksza odlegtos¢, tym wieksza
Zmierz

warto$¢ zwracana przez czujnik. Zakres:
odlegtosé
50 mm~1500 mm.
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Wybor portu: ,,Automatyczny” lub 1~7.

Jezeli wybrana zostanie opcja wyboru
automatycznego, sterownik bedzie
pobierat odczyt z pierwszego czujnika
ultradzwiekowego. Na przyktad, jezeli
do portéw 1 i 3 podtgczone sg czujniki
ultradzwiekowe, sterownik
automatycznie bedzie pobierat tylko

warto$¢ zwracang z portu 1.

Pobiera wartos¢ zwracang przez czujnik

kolizj.

Po nacisnieciu czujnika kolizji, czyli
zetknieciu go z innym przedmiotem,
zwracana wartosc¢ z czujnika wynosi 1.
Gdy czujnik nie jest dotkniety, wartos¢
odczytana przez sterownik bedzie

wynosifa 0.

3 [ [ ) } Czujnik kolizji | \wybér portu: , Automatyczny” lub 1~7.

Jezeli wybrana zostanie opcja wyboru
automatycznego, sterownik bedzie
pobierat odczyt z pierwszego czujnika
kolizji. Na przyktad, jezeli do portow 1 i
3 podfaczone s3 czujniki kolizji,
sterownik bedzie automatycznie
pobierat wartos$¢ zwracang tylko z portu

1.

Sprawdza kolor zgodnie z
4 [ [ u Czujnik kolorow

zaprogramowang wartoscig progowa.
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Rozpoznaje piec koloréw: czerwony,

20tty, zielony, niebieski i biaty.

O0- Jezeli czujnik wykryje kolor
czerwony
1- Jezeli czujnik wykryje kolor z6tty
2- Jezeli czujnik wykryje kolor zielony
3- Jezeli czujnik wykryje kolor
niebieski

4- Jezeli czujnik wykryje kolor biaty.

Czujnik skali

szarosci

Odczytuje wartos¢ zwracang przez

czujnik skali szarosci.

Wartosci dla koloru biatego s3 mate (ok
200-300), natomiast dla pozostatych
koloréw sg wieksze. Maksymalna
wartos¢ zwrotna moze byé rowna 4000,

(czern).
Wybér portu: ,Automatyczny” lub 1~7.

Jezeli wybrana zostanie opcja wyboru
automatycznego, sterownik bedzie
pobierat odczyt z pierwszego czujnika
szarosci. Na przyktad, jezeli do portéw 1
i 3 podtaczone sg czujniki skali szarosci,
sterownik bedzie automatycznie
pobierat wartos¢ zwracang tylko z portu

1.
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Umozliwia pobieranie wartosci kata z

kompasu (w gornej czesci sterownika).

Zakres zwracanych wartosci wynosi 0-

359 stopni. Wartosci 0 i 360 stopni
dotyczg potnocy geograficznej; 90

6 ;] Kompas stopni wschodu geograficznego; 180

stopni potudnia geograficznego a 270

stopni wschodu geograficznego.

Przed rozpoczeciem uzywania

kompasu, nalezy go skalibrowac.

Kalibracja jest mozliwa po pobraniu

programu do sterownika. Po wigczeniu

Kalibracja
7 programu kompas nalezy kalibrowac¢
kompasu

zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi

na ekranie sterownika.

Umozliwia sprawdzenie za pomocg

) wbudowanego zyroskopu stopien
8 [ ( u Zyroskop

wychylenia sterownika wzgledem

zapisanego ustawienia.

Resetuje czas systemowy na
Resetowanie sterowniku, dzieki czemu algorytmy
9 | |
zegara programu moga pracowac przez

okreslony czas (nadrzedny)

Pokazuje wartosc czasu od chwili

10

o~ rozpoczecia operacji (bgdz resetowania
r Czas systemowy

czasu) do chwili obecnej. Jednostka:

sekunda.

10
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1.4. Biblioteka blokow kontroli, petli, warunkéw w programie (czerwona)

W programie dostepne sg dwie metody pobierania wartosci zwracanych z czujnikéw:
zapisywanie i porownywanie, gdzie poréwnywanie ma charakter nadrzedny. Dla oceny

warunku modut Abilix Scratch oferuje cztery schematy blokowe:

e wyrazenie POWTARZAI...

e wyrazenie JEZELI ...

wyrazenie W PRZECIWNYM RAZIE,

e wyrazenie DLA

i wyrazenie CZEKAJ. Wszystkie wyrazenia sg dostepne w bibliotece.

Ikony, nazwy i funkcje przedstawiono w tabeli ponizej:

Nr Ilkona Nazwa Funkcja

Jezeli .

LJesli warunek jest spetniony, Wyrazenie JEZELI (warunek) w
wykonaj akcje. Jesli nie to jezyku C. Wartos¢ jest

warunkiem ustawianym przez

uzytkownika. Jezeli warunek

Ocena zostanie spetniony nastgpi

1 P Glowny uruchomienie algorytmu

warunku zapisanego wewnatrz warunku.

kontynuuj program”

(&) Wiacz maly silnik Port A v Predkoéé @

W przeciwnym razie program
przejdzie do wykonywania
kolejnych operacji (odczyta
PRZYKLAD: jezeli port koloru kolejne bloki)

wykryje kolor czerwony=>»
wigcz maty silnik z portu A z

predkoscig 100

11
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Jezeli .

inny

Wyrazenie JEZELI (warunek) ....

W PRZECIWNYM RAZIE ... w

jezyku C.

Jezeli warunek zostanie

»Jesli warunek jest spetniony spetniony nastapi uruchomienie
wykonaj zadanie A ...... jezeli nie

jest wykonaj akcje B” algorytmu zapisanego wewnatrz

5 Ocena warunku. W przeciwnym razie
P Gléwny warunku | groeram wykona algorytm
& Wiacz maly silnik Port A+ Predkosc €TE8) przypisany do ,inny” czyli
o sytuacji kiedy warunek nie jest
@ Wiacz duzy silnikPort B + Predkoéé@
spetniony. Nastepnie sterownik
Np. PRZYKLAD: jezeli port przejdzie do wykonywania
koloru wykryje kolor kolejnych operacji
czerwony=>» wtgcz maty silnik z i i
rogramu(odczyta kolejne bloki
portu A z predkoscig 100 w prog ( Y : )
przeciwnym razie wtgcz duzy
silnik z portu B z predkoscig -
100
Wyrazenie CZEKAJ (wartos¢) w
jezyku C. Wartos¢ jest czasem
Czekaj . s oczekiwania wyrazonym w
sekundach (s). Stuzy do
3 Czekaj

przerywania, badz zatrzymania
,Czekaj X sekund” programu na czas X sekund, a
nastepnie wykonywania

nastepnego wyrazenia.

12
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Czekaj do .
Wyrazenie GDY (warunek) w
jezyku C. Wartosc jest
warunkiem ustawianym przez
j do....” 7ytk ika. Stuzy d
»Czekaj do Blok Pauzy uzy OWI‘]I. a. Stuzy do
4 ) zatrzymania programu do czasu
Np'. W.J'q‘?z czerwony LE[_) niech | \warunkowej | az wskazany warunek zostanie
$wieci az port ultradzwigkowy spetniony. Gdy warunek jest
wykryje przeszkode spetniony, sterownik przechodzi
do wykonania kolejnych blokéw
P Glowny
4 Wiacz LED  Czerwony + programu'
Czekaj do [ 4 ’
Powtorz . <
Wyrazenie POWTORZ (prawda)
w jezyku C. Nie posiada
5 Petla wartosci. Stuzy do powtarzania
odgatezionego wyrazenia do
»Powtarzaj w nieskornczonosé momentu zakoriczenia
do zakonczenia programu” programu.
Powtérz X razy. Dla wyrazen w
powtérz.GODZINy jezyku C. Wartoscig jest liczba
petli. Stuzy do powtarzania
instrukcji w petli przez okreslong
ilos¢ razy.
,Powtarzaj X razy,, Po uruchomieniu programu
dioda LED zaswieci na czerwono,
> ot odczeka $wiecac 3 sekundy i
S Petla zmieni kolor na niebieski, znowu
6 powtorz @) Gopziny _ kundv. Koni li al
— wielokrotna | na 3 sekundy. Koniec petli ale
Ll B ma ona by¢ powtérzony 2 razy
(2 godziny-btad ttumaczenia) —
% Wiacz LED  Niebieski - powtdrzy zatem $wiecenie diod
LED niebieskiej i czerwonej drugi
raz a nastepnie wyjdzie z petli i
el G przejdzie dalej do dziatania
Czekej @R 5 programu — zaswieci LED na
@ Wyl LED - kolor zielony, odczeka swiecgc 2
sekundy i je wytaczy

13
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Powtarzaj do .

Stuzy do powtarzania wyrazenia
w petli, do czasu spefnienia

Petla ustalonego warunku. Gdy
7 warunek jest spetniony,
warunkowa . .
sterownik przechodzi do
"Powtarzaj az do momentu, gdy podany Wykonyw?ma kOIeJnyCh
algorytmow.
warunek bedzie spetniony"
1.5. Biblioteka obstugi wyrazen matematycznych i logicznych (zielona)

Ta biblioteka oferuje rézne metody obliczania zmiennych i statych. lkony, nazwy i zasade

dziatania przedstawiono w tabeli ponize;j:

Nr Ikona Nazwa Funkcja
Dziatania +. —. x. +w jezyku C.
Blok operacji | Algorytm ten mozna zagniezdzac
1 . - . matematycz | (tzn. umieszczaé wewnatrz niej inne
nych bloki ) w celu uzyskania obliczen
facznych.
Warunek odpowiadajgcy za
sprawdzenie czy pierwsza wartosc
jest mniejsza od drugiej
Blok operacji
2 P Glowny matematycz
ezei @ - AT - .
Wz ED Cramony + nych Np. Jezeli czujnik odlegtosci wykryje
i s - przeszkode w odlegtosci mniejszej
niz 40cm to LED $wieci na czerwono.
W innym wypadku na zielono.
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Blok operacji | Warunek odpowiadajacy za

3 m matematycz | sprawdzenie czy dwie wartosci sg
o @

nych rowne
Blok operacji | Warunek odpowiadajacy za
matematycz | sprawdzenie czy pierwsza wartos¢

nych jest wieksza od drugiej

Blok wartosci logicznej ,,i” — wartos¢
zwrécona bedzie réwna 1 wtedy i
tylko wtedy gdy obie wartosci beda

prawdziwe.
Przyktad:

-Jezeli czujnik dotyku zostanie
wcisniety(1) LUB port koloru

rozpozna kolor czerwony(1) wtedy =

. & . (1) = dioda LED zaswieci na

czerwono.

Czyli:

KoloruRezpemnary Gamaeny ¢ s @ Portheli swrayne  Uderz oblekt

Czujnik Czujnik WYNIK
dotyku koloru
k

wcisniety wykrywa

czerwony
1 1 1
0 1 1
1 0 1
0 0 0

15
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Blok wartosci logicznej ,,i” — wartos¢
zwrocona bedzie réowna 1 jezeli
jedna lub druga z wartosci beda

prawdziwe.

Przyktad: Jezeli czujnik dotyku
zostanie wecisniety(1) i port koloru
rozpozna kolor czerwony(1) wtedy =
(1) = dioda LED zaswieci na

czerwono. W innym wypadku:

or - czujnik nie wcisniety(0) i kolor

czerwony (1) =0

- czujnik wcisniety(1) ale kolor inny

(0) = (0)

- czujnik nie wcisniety(0) i kolor inny

(0)=(0)

& Portkolizii - Automatycznie = Uderz obiekt | @ Port keloru Rozpoznany  Czerwany =

gt Wigcz LED  Fielony ~

Czujnik Czujnik WYNIK
dotyku koloru

L wykrywa
wcisniety

czerwony

1 1 1
0 1 0
1 0 0
0 0 0

16
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P Glowny

Jezeli ' @ Port koloru Rozpoznany Czerwony =

¥ Wiacz LED  Zielony =
inny

‘4 Wigcz LED  Czerwony +

not

Blok negacji warunku

»jezeli czujnik dotyku nie jest
wecisniety, $wie¢ na czerwono. W

przeciwnym razie na niebiesko”

Przyktad: Jezeli czujnik koloru NIE
rozpozna czerwonego koloru wtedy
LED Swieci na zielono. W
przeciwnym razie (kiedy rozpozna

czerwony) $wieci na czerwono.

Uwaga: , nie rozpozna” oznacza
,kazdy inny niz czerwony, oraz brak

koloru”
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Rozdziat 2 Programowanie

2.1 Jak napisa¢ program

Punktem rozpoczecia programu jest ,Program gtowny” @

Nastepnie w okreslonej kolejnosci, zaplanowanej przez uzytkownika, przeciggane sg

poszczegdlne bloki i umieszczane jeden pod drugim pod programem gtéwnym az do

zakonczenia programu.

Blok przeciggany do obszaru edytowania jest wpisywany w program tylko jezeli jest
przytaczony bezposrednio lub poslednio (przez inne bloki) do bloku ,, Gtéwny”. Bloki, ktére
znajduja sie w obszarze edytowania ale nie sg podtagczone bezposrednio lub posrednio z
blokiem gtéwnym nie wtgczajg sie do programu i nie ma mozliwosci ich wgrania na

sterownik.
2.2. Proces programowania jest nastepujacy:

1. Wybierz wymagany blok z biblioteki blokéw i przeciggnij go do obszaru edytowania

po prawej stronie.

2. Potgcz blok z tancuchem programu gtéwnego.

3. Dodaj lub zmien wartosci dla bloku.
Poszczegdlne kroki zostaty przedstawione na ponizszych przyktadach:
Przyktad 1.

Napiszmy prosty program, dla ktorego robot bedzie mowit Hello (Czesc) i rownoczesnie silnik
w porcie B bedzie obracat sie do tytu z predkoscig 40 przez czas 6 sekund, a nastepnie

zatrzyma sie.
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1. Przeciggnij blok gtosnika z biblioteki bloku wykonawczego;

p: Wiacz glosnik  Powitanie + Czes¢ ~

P Glowny

- Whacz glosnik  Powitanie »  Czes¢ ~

& Whacz maty silnik Port B ~ Predkosc @

3. Przeciagnij do tancucha blok oczekiwania z biblioteki blokéw polecen sterowania,

ustaw czas oczekiwania na 6 sekund, aby silnik dziatat przez 6 sec.
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P Giowny

- Wiacz glosnik  Powitanie » Czes¢ ~

@ Wiacz maty silnik Port B ~ Predkos¢ @

Czekaj o S

4. Przeciggnij do taicucha blok zamykania i ustaw wartos¢ na ,,turn off Motor” (Wytacz

silnik).

P Glowny

p: Wiacz gltosnik  Powitanie + Czes¢ ~
& Wiacz maly silnik Port B ~ Predkosc @

Czekaj o <

& Wytacz

Przy uzyciu powyzszych operacji napisaliSmy prosty program dla silnika i gtosnika.

Podtacz silnik do portu B.
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2.3. Uzywanie instrukcji oceny warunku (poréwnywanie wartosci)

Aby dokonaé oceny potrzeba nam dwdch wartosci, ktére nalezy poréwnac. Dzieki
poréwnaniu sprawdzimy czy spetniajg dany warunek badz nie. Wartos¢, ktérg otrzymujemy z
czujnika nazywa sie wartoscig obiektywng. Wartos¢, do ktérej sie odnosimy (np. wpisana
przez nas) nazywamy wartoscig referencyjna.

Przyktad 2:
Napisz program dzieki ktéremu robot bedzie wykonywat nastepujgcq prace:

- Jezeli robot wykryje przeszkode w odlegtosci wiekszej niz 30cm to Swieci sie zielona dioda
LED i pracuje silnik podtfgczony do portu A

- Jezeli robot wykryje przeszkode w odlegtosci mniejszej niz 30cm to sSwieci sie czerwona
dioda LED

1. Przeciggnij do obszaru edytowania blok programu gtéwnego i blok nieskoriczonej
petli. Potacz blok nieskoriczonej petli pod programem gtéwnym (ten blok jest dodawany w
celu powtarzania programu i przeprowadzania sprawdzania w czasie rzeczywistym), jak

przedstawiono na ilustracji ponizej:

® & Projektl =
o —

P Gtowny

Powtorz

21

Copyright by ©SOIeCtriC

Education Solutions



L g WESRel -
KDLilix

EDUCATIONAL ROBOT

Powtorz

Jezeli .

L @

3. Przeciagnij blok operacji

oceny warunkowej;

P Gtowny

Powtorz

4. Przeciaggnij blok czujnika ultradzwiekowego

& Ultrasonic port Automatic » Measure distance

do pierwszego pustego pola bloku operacji i wpisz

300 w drugim polu;
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P Gtowny

Powtorz

Jezeli @ Port ultradzwiekowy Automatycznie v Zmierz odleglos¢ -

5. Dodaj blok LED i ustaw kolor podswietlenia na ,Green” (zielony)

M; nastepnie przeciagnij blok silnika i ustaw wartosci: Port ,,A”, ,Rotate

Forward” (Obroty do przodu) i,,30”. Wstaw te wartosci do pierwszego odgatezienia oceny.

P Gtowny

Powtorz
Jezeli @ Port ultradzwiekowy Automatycznie v Zmierz odleglos¢ -
‘g- Whacz LED  Zielony ~

@) Wiacz maly silnik Port A v Predkosc @

6. Przeciggnij blok LED, ustaw kolor diody LED na ,,Red” (Czerwony)

m; Dodaj blok zamykania. Wstaw te bloki w kolejnosci do drugiego

odgatezienia, jak przedstawiono na ilustracji.
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Projektl

w\ oSt {ay

| XY
Powtorz

Jezeli @ Port ultradzwiekowy Automatycznie v Zmierz odlegtos¢ -

‘g Whacz LED  Zielony ~

(@ Wiacz maly silnik Port A v Predkosc @

*p- Whacz LED  Czerwony ~

Wytacz

W ten sposdb program sterujgcy diodg LED i silnikiem zostat ukoriczony. Podtacz czujnik
ultradzwiekowy i silnik do odpowiednich portéw. Sprawdz dziatanie programu: gdy przed
czujnikiem ultradZzwiekowym nie sg wykrywane przeszkody, silnik obraca sie do przodu; w
przypadku wykrycia przeszkdd przed czujnikiem, silnik zatrzymuje sie i wigcza sie czerwona

dioda LED.

Rozdziat 3. Jak usungé¢ blok

Aby usung¢ blok, nalezy go dotkna¢ i przytrzymac przez dtuzszy czas. Po lewej

stronie obszaru menu wyswietlona zostanie ikona )“_TI Przeciagnij
: -

blok do tej ikony i zwolnij palec. Operacja usuwania zostanie

ol -
| ” I & Turn off
zakonczona. Zostanie wyswietlona ikona:
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Rozdziat 4. Jak zapisac¢ projekt/program w pamieci robota

Po napisaniu programu mozesz zapisa¢ go w pamieci robota, aby mdc odtworzy¢ go
bezposrednio ze sterownika, a nie z aplikacji na tablecie/komputerze.

Kliknij na oklenko PrOJekt na gorze ekranu, wpisz wtasng nazwe projektu.

P Glowny
& Wiacz maly silnik Port A ~ Predkos¢ @
Jezeli @ Port koloru Rozpoznany Czerwony =

‘p- Wihacz LED  Czerwony ~

gorze ekranu pokazana zostanie zapisana przez ciebie nazwa, w naszym przyktadzie jest to

{
Abilix. Nastepnie wybierz przycisk @ aby zapisac projekt w pamieci robota
Y = v @ T

P Gtowny
@ Wiacz maly silnik Port A ~ Predkos¢ @
Jezeli @ Port koloru Rozpoznany Czerwony ~

‘p- Wlacz LED  Czerwony ~

Projekt bedziesz mdgt odtworzy¢ z poziomu sterownika Krypton, poprzez wybranie na ekranie

dotykowym odpowiedniej nazwy projektu, w tym przyktadzie , Abilix”

25

Copyright by @SOIGCtriC

Education Solutions



ADLilix

EDUCATIONAL ROBOT

Materiat zostat stworzony przez firme SOLECTRIC GMBH Polska sp. Z o.0.
spotka komandytowa i jest jej wiasnoscia.

Cjsolectric
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Dystrybutor nowoczesnych technologii dla edukacji
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