КЕЙС ДОСБОРКА РОБОТА И ЕГО ПРОГРАММИРОВАНИЕ
Задача: Досборка робота и написание программы движение робота  по квадрату.
Формулировка задания: Робот-исследователь  сломался, необходимо по инструкции собрать робота и  написать программу для Робота-исследователя,  по обхождению кратера и препятствий по траектории квадрат и  экспериментально проверить его движение  на поле. 
Необходимое оборудование: Конструктор «VEX IQ», компьютер, программное обеспечение, поле.
Рабочие материалы для учащихся: руководство по сборке, справочные материалы в среде программирования.
Баллы: оценивание работы по 10-бальной шкале, команда получает шестеренку
Ход занятия: 
1. Досборка полноприводного четырехколесного робота по инструкции и описательным чертежам
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2. [bookmark: _GoBack]Программирование движения робота, под руководством инструктора
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3. Проверка траектории движения робота на специальном поле, корректировка движения робота.
4. Оценка инструктором результата работы команды по 10 бальной шкале, занесение результатов в протокол. По окончании этапа команда получает недостающую шестерню.
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Ha Npownom 3aHATVM Mbi Havanu 3HaKOMUTLCA C A3IKOM MPOrpamMMypoBaHys C,
KOTOPbIFi, Kak Mbi YBEAWIUCH, ABMAETCH A3LIKOM GYHKUMIA. KpOMe TOro, Mbi pasobpan
HECKONIbKO CrIeUMaNbHbIX GYHKLMA AR A3bIKa MPOTPAMMPOBAHNA POGOTOB RobotC. Ho &
STOM Ai3bike €CTb He TONKO CrIeUMaNbHbIE GYHKUAK, MO3BONAIOLLME BHIBOANTH MHGOPMALIO
Ha 3Kpar po6oTa. ORHOI U3 BOIMOKHOCTEi RObOLC ABASETCA ynpasnenye Asuratensiu. [ns
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waitlMsec (1000); - 370 QyHKUMA OXMAAHWA, ee aprymeHT - 3T0 Bpems B
MWIIMCEKYHAAX, OT KOTOPOrO 3aBUCUT BPEMS OXWAAHWS. B Hawem cnyvae ato 1000
MUNMCEKYHA WM OAHa CeKyHa. Bce 3TO BPeMA ABuraTenb, NOAKMIoUeHHbI K portl, Gyaet
BpalaTbCA.

HacTano Bpems NPUMEHUTL MONYYEHHbIE 3HAHWA U3 OBNACTM KOHCTPYMPOBAHMS,
MEXaHUK/ 1 MPOTPaMMAPOBAHWSA AN PELIEHNA 3A/1aY, CBAAHHBIX C ABVKEHVEM MOBIBHOTO
po6ora.

112 HaWwwX Leneii MOAOMAET NONHONPUBOAHIV HETHIDEXKONECHBI POGOT VEX 1Q:
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1 Takoro po6oTa BCe BOIMOXHbIE BAPUAHTHI ABMKEHIA NPEACTABNEHb B TabnMLe
HKe. 3eneHble CTPENkM — 3TO HANPABMIEHNs ABWKEHIA BEPXHWX Touek konec. Ecnn atn
HanpaBNeHns COHanpaBneHbl C NoNoXeHWeM poboTa, TO CUMTaeM, YTO ABUraTe/lb BK/IIOYEH
BrIePeA, €C/M NPOTUBOHANPABNeHb - Ha3aa.

0O6a pevratens
POGOT He ABMraeTeA.
OCTaHOB/HbL.
06a gevratens
Po6OT nepemewaeTca
BK/IOYEHBI B OAHY
snepea.
CTOPOHY.
0O6a gevrarens
PoGOT nepemewiaeTca
BKTI04EHbI B OAHY
Hasan
CTOpOHY.
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PoGoT passopaumsaeTcA
Ha MecTe npoTe

4acoBO CTPENKA.
[levratenu
Ocs paseopora
BKTIOeHbI B asHbie
nepecexaet ocn
CTOPOH.
BpaLLeHNA Konec 1
HaXOZUTCH Ha PaBHOM
pacCTORHIM OT HitK.
Pobot paseopaunsaetca
Ha MecTe 10 4acosoi
crpenke.
[levratenu P
Oce passopora
BKITIONEHI B PasHbIe
nepecexaet ocn
CTOpOH.

BpalLeHIA Konec 1
HaXOBUTCA Ha pasHOM
PacCTORHIM O HiX.

Neswiii peuratens | PoGot nosopasusaeT
BK/I0YeH Biepen, | BOKpYF NPasoro koneca
NPaBLiii OCTAHOBNEH. | N0 4aCOBOM CTpe/Ke.

; PoGoT nosopataaeT
Mpassii fsnratens
BOKpYT /1eBOro Koneca
BKnIOUeH Briepes, P
NPOTUB 4acoBoi
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cTpenku.
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V3 TABnULbI BUAHO, YTO IR ABWKEHWA BNepeA ABWTATeNM poBOTa HEOBXOMMMO
3aNyCTUTL B OAHY CTOPOHY. Kak 3T0 CAenaTh, NOKa3aHo B KOAE, NPUBEACHHOM HIbKe.
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task main()

¢
setMotor (motorl, 100);
setiotor (notorz, 100);
vaitiasee (1000) ;

)
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