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Sprzet
prz¢ aby uzyska¢ pomoc w wyborze odpowiedniego
W zestawie Nr katalogowy oprogramowania PASCO i sprawdzi¢ najnowsze wersje.

Bezprzewodowy wézek pomiarowy SMART ME-1240 lub ME-1241

Zderzak magnetyczny ME-9885A Wp rowadzen ie

Hak mocowany Zderzak (EEeiElH Bezprzewodowy wozek pomiarowy SMART stanowi

Kabel mikro USB (1 metr) pofaczenie urzadzenia bezprzewodowego i USB, tgczac sie
z komputerem lub tabletem poprzez technologie Bluetooth®
(wersja 4.2 lub nowsza) lub tez z komputerem albo fadowarkg

Wymagane oprogramowanie USB za pomocg kabla mikro USB (w zestawie). Wodzek
SMART posiada trwatg obudowe z tworzywa ABS,
Oprogramowanie Dodatkowe informacje tréjpozycyjna wyrzutnie mechaniczng i kota poruszajace sie

prawie bez tarcia. Zawiera wbudowane czujniki, ktore mierzg
site, potozenie, predkos¢ i przyspieszenie wzdtuz trzech
stopni swobody. Woézek SMART zawiera réwniez czujnik
Odwiedz strone internetowg PASCO pod adresem zyroskopowy, stuzacy do pomiaru predkosci katowej ruchu
obrotowego. Produkt moze dokonywa¢ pomiaréw na
specjalnym torze, lub poza nim, a nastepnie przekazywac
dane drogg transmisji bezprzewodowej. Dla tatwiejszego
rozréznienia, wozki dostepne sg w kolorze czerwonym lub
niebieskim.

Oprogramowanie do gromadzenia danych PASCO www.pasco.com.pl

https://pasco.com.pl/produkty-2/oprogramowanie/

> IMAGE RECORDING SOLUTIONS Sp. z 0.0.
Im +48 606 850 155, pasco@irs.com.pl PAsco

www.pasco.com.pl


https://pasco.com.pl/produkty-2/oprogramowanie/
mailto:support@pasco.com

Bezprzewodowy wozek SMART

ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)

Na tacy akcesoryjnej w gornej czedci wozka SMART mozna
umiesci¢ kazde ze specjalnie zaprojektowanych przez
producenta akcesoridw. Wymiary wézka sg takie same, jak
innych wozkow PASCO; wozki SMART mogg by¢ uzywane
z dowolnym torem PASCO. Wézek SMART mozna uktadacé
w stosy z dowolnym innym wozkiem PASCO, a jego masa
wynosi okoto 0,250 kg. Posiada on z kazdej strony punkty
mocujgce w gornej i dolnej czesci, oraz rzepy (Velcro®)
z jednej strony celu badania zderzen niesprezystych. Do
otworu gwintowanego z jednej strony wézka SMART pasuja:
zderzak magnetyczny, zderzak wymienny oraz hak
wymienny.

Wbudowane czujniki mierzg site w zakresie od -100 N do
+100 N, przyspieszenie w zakresie od -16g do +16g (g = 9,8
m/s2) oraz szybko$¢ obrotu katowego do +245 stopni na
sekunde (dps). Wozek mierzy site Sciskajgcg i rozciggajaca
wzdiuz osi X, oraz przyspieszenie w trzech wymiarach (X, Y
i Z). Oprogramowanie do zbierania danych PASCO moze
réwniez oblicza¢ przyspieszenie wypadkowe. Enkoder ruchu
két wozka SMART mierzy ruch o maksymalnej predkosci 3,0
m/s z rozdzielczoscig 0,2 milimetra (mm).

Dodatni kierunek ruchu odpowiada osi X na rysunku
reprezentujgcym orientacje czujnika przyspieszenia.

Troéjpozycyjna wyrzutnia mechaniczna +Y
Orientacja czujnikg

Hak

Punkt mocowania

Wozek SMART zostat zaprojektowany w celu optymalizaciji
zywotnos$ci baterii. Poniewaz kazdy wozek SMART posiada
unikalny numer identyfikacyjny, do komputera lub tabletu
mozna jednoczesnie podtgczy¢ wiecej niz jeden egzemplarz.

Woézek SMART zostat zaprojektowany
przez PASCO z siedzibg w Kalifornii.

Oprogramowanie do zbierania danych

PASCO Capstone SPARKvue
@ sparkvue’
N ) =
PASCO capstone
e MacOS X * Mac OS X
*  Windows * Windows
* i0OS
* Android

* Chromebook

Odwiedz strone internetowg PASCO pod adresem

WWW.pasco.com/software

aby uzyska¢ pomoc w wyborze  odpowiedniego
oprogramowania PASCO i sprawdzi¢ najnowsze dostepne
wersje.

Bezprzewodowy wozek SMART moze by¢ uzywany
z darmowym programem PASCO MatchGraph 2.0, do

pobrania na stronie

www.pasco.com/matchgraph.

Sekcja pomocy
Informacje na temat zbierania, wyswietlania i analizowania

danych mozna znalez¢ w Sekcji Pomocy SPARKvue lub
PASCO Capstone.

* W SPARKvue, kliknij przycisk HELP n na dowolnym

ekranie, w tym na ekranie gtéwnym.

* W programie PASCO Capstone, wybierz PASCO
Capstone Help z menu Help , lub wcisnij F1.

€) Bluetooth

swrr - Kompatybilnosé
Odwiedz strone internetowg PASCO pod adresem

www.pasco.com/wireless

aby uzyskac¢ najnowsze informacje na temat

kompatybilnosci technologii Bluetooth
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Konfiguracja oprogramowania ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)

Platforma Kompatybilnos¢ Bluetooth SMART W przypadku podigczenia kabla mikro USB do porfu USB:
i0S iPad 3 i nowsze : -
iPhone 4S i nowsze Dioda baterii Stan
iPod Touch 5 i nowsze Dioda Bluetooth Stan Zota t adowanie
- WYL - ]
SPARK Element Wszystkie modele Zielona Natadowany
Android Android 4.3 i nowsze Wit B
Chromebook Chrome OS (wymaga adaptera PS-3500%) A ) .
W przypadku podtgczenia kabla mikro USB do tadowarki USB:
Mac OS X Modele wprowadzone w lipcu 2011 r. lub pézniej*
Windows Windows 7 i nowsze (wymaga adaptera PS-3500%) Dioda Bluetooth Stan Dioda baterii | Stan
Miganie na Gotowos¢ do Z6lta t adowanie
Wiegcej informacji na temat adaptera PS-3500 i modeli Mac OS X mozna .
znalez¢ w Zataczniku A. Czerwono parowania Zielona Natadowany

Miganie na zielono| Podtgczony

Pierwsza czynno$¢: Ladowanie baterii

= T Odwiedz strong internetowg PASCO pod adresem
= . Port micro Kabel micro USB
@ '517 L usB |

o 1/ e,

b/ e

https://pasco.com.pl/produkty-2/oprogramowanie/
aby uzyska¢ pomoc w wyborze odpowiedniego
oprogramowania PASCO i sprawdzi¢ najnowsze dostepne
wersje.

= % ° Konfiguracja oprogramowania
B
= [s] %

SPARKvue

* Podiacz kabel: Uzyj kabla micro USB do podigczenia
portu micro USB w wézku bezprzewodowym SMART do
portu USB Ilub tadowarki USB, takiej, jak np. stacja
tadujgca USB PASCO PS-3501 USB. tadowanie
rozpoczyna sie automatycznie. Obwod tadowania * W SPARKvue: polecenie ,Pomoc...” w menu
wewnatrz wézka odigczy sie po catkowitym natadowaniu
baterii. Dioda wskazujgca poziom natadowania $wieci na
z6tto podczas tadowania akumulatora, po czym zmienia
kolor na zielony po zakonczeniu natadowania. Bateria
jest czesciowo natadowana fabrycznie. Poczgtkowy czas
tadowania moze wynosi¢ trzy godziny lub wiecej,
w zaleznos$ci od zrodta zasilania i stanu akumulatora. .

Informacje na temat konfigurowania oprogramowania znalez¢
mozna w Sekcji Pomocy SPARKvue:

rozwijanym z lewej strony na gorze kazdego ekranu.

Podtgczanie bezprzewodowego wézka pomiarowego SMART do
tabletu lub komputera poprzez Bluetooth

W przypadku korzystania ze SPARKvue, kliknij ikone Bluetooth

W%aczanie/wy%qczanie aby otworzy¢ liste urzadzen bezprzewodowych. Na liscie

urzadzenia sg uporzagdkowane wedtug odlegtosci od tabletu lub

Aby wigczy¢ wozek SMART, nacisnij i przytrzymaj przez komputera. Wybierz wozek SMART o numerze odpowiadajgcym

chwile przycisk zasilania (ON), az dioda stanu zasilania

zacznie miga¢. Aby wylgczy¢ woézek SMART, nacisnij

i przytrzymaj przez chwile przycisk ON, az dioda stanu Wybierz Gotowe. Lista dostepnych pomiaréw bedzie pojawiaé

zasilania przestanie migac. Przy zasilaniu bateryjnym wozek

SMART przechodzi w stan spoczynku po kilku minutach

bezczynnosci; przy zasilaniu z sieci przejscie w stan
spoczynku nastepuje po znacznie dtuzszym czasie.

numerowi znajdujgcemu sie na obudowie wozka (XXX-XXX).

sie po prawej stronie.

Podiaczenie bezprzewodowego woézka pomiarowego SMART do
komputera za pomocg kabla mikro USB

Wskazania diodowe
. Podtacz koncowke zatgczonego w zestawie kabla mikro USB do

Diodv BI hi K | dziatai leZnosci portu mikro USB na wozku. Drugi koniec kabla mikro USB
iody Bluetooth i stanu akumulatora dziatajg, w zaleznosci podiacz do portu USB komputera lub do poditaczonego do

od typu potgczenia, w nastepujacy sposoéb: komputera koncentratora USB z zasilaniem zewnetrznym.

W przypadku bezprzewodowego potgczenia Bluetooth:

Dioda Bluetooth Stan Dioda baterii Stan

Gotowos$¢ do - - L .
Miganie na czerwono| Miganie na Niski poziom

parowania czerwono baterii

Miganie na zielono Podtaczony
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https://pasco.com.pl/produkty-2/oprogramowanie/

Bezprzewodowy wozek SMART

ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)

Zerowanie (tarowanie) wozka SMART

Na poczatku eksperymentu, pomiar z wbudowanych
czujnikéw sity i przyspieszenia moze nie by¢ zerowy, podczas
gdy sita lub przyspieszenie sg w istocie zerowe. Jest to
normalne zjawisko, ktére podlega korekcie poprzez
wyzerowanie (tarowanie) czujnika za pomocg
oprogramowania do gromadzenia danych PASCO. Informacje
o0 zerowaniu wbudowanych czujnikéw zawarto w Zataczniku
B.

Gromadzenie danych
*  Wybierz pomiar z listy po prawej stronie.

*  Kiliknij przycisk Start u dolu ekranu, aby rozpoczac
zbieranie danych.

PASCO Capstone

Informacje na temat konfigurowania oprogramowania
mozna znalez¢ w sekcji pomocy PASCO Capstone:

* W programie PASCO Capstone, wybierz PASCO
Capstone Help z menu Help , lub wcisnij F1.

Podtagczanie bezprzewodowego woézka SMART do
tabletu lub komputera poprzez Bluetooth

* W przypadku PASCO Capstone wybierz Hardware Setup
z palety Tools. Urzadzenia z listy sg uporzgdkowane
wedtug odlegtosci od tabletu lub komputera. Wybierz
wozek SMART o numerze odpowiadajacym numerowi
znajdujgcemu sie na obudowie wozka (XXX-XXX).

Podtaczenie bezprzewodowego wozka SMART do komputera
za pomocg kabla mikro USB

* Podigcz koncéwke zatgczonego w zestawie kabla mikro
USB do portu mikro USB w wodzku. Drugi koniec kabla
mikro USB podtacz do portu USB komputera lub do
poditaczonego do komputera koncentratora USB
z zasilaniem zewnetrznym.

Zerowanie (tarowanie) czujnika sity

Na poczatku eksperymentu, pomiar z wbudowanych
czujnikéw sity i przyspieszenia moze nie by¢ zerowy, podczas
gdy sita lub przyspieszenie sg w istocie zerowe. Jest to
normalne zjawisko, ktére podlega korekcie poprzez
wyzerowanie (tarowanie) czujnika za pomocag
oprogramowania do gromadzenia danych PASCO. Informacje
0 zerowaniu wbudowanych czujnikéw zawarto w Zatgczniku
B.

MatchGraph!

Gromadzenie danych

* W PASCO Capstone, wybierz ekran w oknie gtéwnym
lub z palety Display. Na ekranie uzyj menu <Select
Measurement> aby wybra¢ pomiar, ktéry ma by¢
pokazany.

*  Wybierz Record, aby rozpocza¢ zbieranie danych.

* Pobierz i =zainstaluj oprogramowanie
MatchGraph. Wtacz wozek SMART.

* Uruchom program MatchGraph!
Otworzy sie okno "Sensor Not Found"

(Nie znaleziono czujnika).

* W oknie tym Kliknij "Choose Wireless Interface"
(Wybierz interfejs bezprzewodowy).

Pojawi sie wozek pomiarowy SMART i jego numer
identyfikacyjny (jesli korzystasz z wiecej, niz jednego woézka
SMART, pierwszym z wymienionych bedzie ten znajdujacy
sie najblizej Twojego urzadzenia komputerowego).

*  Kiiknij lub dotknij pierwszego wdzka pomiarowego
SMART na liscie, aby zamkng¢ okno.

* W programie MatchGraph! Kkliknij lub dotknij
przycisku "Record" (czerwone koétko), aby
rozpoczaé prace.

Rozwigzywanie probleméw zwigzanych z wézkiem

pomiarowym SMART

* Jesli wozek utraci potaczenie Bluetooth i nie potaczy sie
ponownie, sprobuj wcisnaé przycisk ON. Nacisnij
i przytrzymaj przycisk do momentu naprzemiennego
zaswiecenia sie diod wskazujacych, a nastepnie pusc
przycisk. Uruchom wézek normalnie.

* Jesli wozek przestanie komunikowac sie z programem
na komputerze lub aplikacjg tabletu, sprébuj ponownie
uruchomi¢ program lub aplikacje. Jesli problem nie
zostanie rozwigzany, wcisnij i przytrzymaj przycisk ON
przez 10 sekund, a nastepnie pus¢. Uruchom wozek
normalnie.

* Wylgcz Bluetooth, a nastepnie wigcz go z powrotem.

Wykonaj kolejng probe.

Konfiguracja sprzetu

Mocowanie zderzaka i haka

Wkre¢ zderzak lub hak w gwintowany otwér z przodu wézka,
jak przedstawiono na rysunku.

<«»
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Konfiguracja sprzetu

ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)

Zderzak Hak
mocowany mocowany

Zderzak magnetyczny

posiada metalowy trzpien, [

ktéry pasuje do
niewielkiego otworu z JI[ I%, |

boku otworu Metalowy ' Zderzak
gwintowanego w przedniej |trzpieh magnetyczny
czesci wozka SMART. -

Trzonek ten zapewnia @@

umocowanie zderzaka

magnetycznego w
prawidtowym potozeniu. ~

Orientacja czujnika przyspieszania (akcelerometru)

Kierunki czutosci czujnika przyspieszenia (akcelerometru) sg
pokazane przez trzy strzatki X-Y-Z wskazujgce kierunek
pomiaru przyspieszenia.

W tej orientacji, kierunek osi X to ptaszczyzna wzdtuz dtugiej
osi wozka, natomiast kierunek osi Y to ptaszczyzna
prostopadta do gornej tacy wozka. Kierunek osi Z to
ptaszczyzna prostopadta do dtuzszej osi wodzka, oraz
réwnolegta do gérnej tacy.

Sprawdzanie odczytéw z wézka z wykorzystaniem grawitacji

Uruchom oprogramowanie do gromadzenia danych PASCO.
Jesli wozek jest trzymany w taki sposob, ze os X u goéry
wozka odpowiada pionowi i skierowana jest ku gorze, odczyt
przyspieszenia na osi X wynosi¢ bedzie +1,0 g. Jezeli wozek
jest obrécony w taki sposéb, ze ta sama o$ X odpowiada
pionowi, lecz skierowana jest ku dotowi, odczyt
przyspieszenia na osi X wynosi¢ bedzie -1,0 g (gdzie "g"
oznacza przyspieszenie ziemskie).
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Jesli wozek jest trzymany w taki sposéb, ze taca akcesoryjna
znajduje sie u gory, w plaszczyznie poziomej, odczyt
przyspieszenia na osi Y wynosi¢ bedzie 1,0 g.

Jesli wozek zostanie obrocony tak, iz taca akcesoryjna
znajdowac¢ sie bedzie w ptaszczyznie poziomej, odwrdcona
do dotu, przyspieszenie na osi Y wynosic¢ bedzie -1,0 g.
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|
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Jesli wozek zostanie umieszczony tak, iz 0$s Z u gory wozka
bedzie skierowana ku goérze, odczyt przyspieszenia na osi Z
wynosi¢ bedzie 1,0 g. Je$li woézek zostanie ustawiony
odwrotnie, tak iz 0$ Z bedzie skierowana ku dofowi, odczyt
przyspieszenia na osi Z wynosi¢ bedzie -1,0 g.
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Bezprzewodowy wozek SMART

ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)
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\kcesoria do wozkow SMART

Aby uzyskaé pomoc w wyborze akcesoriow do wodzkéw
SMART, odwiedz

www.pasco.com/products

i wybierz Carts and Tracks w zaktadce Product Families.
Dostepne akcesoria:

*  Wiatrak SMART
*  Wobzek balistyczny

*  Obcigzniki wozkéw PAScar

* Zestaw sprezyn IDS

*  Zakonczenie toru Dynamics (opakowanie 2 szt.)
*  Nozki toru Dynamics (para)

¢ Mocowanie Discover Collision

*  Oscylator mechaniczny/Sterownik

¢ Tor PAStrack

*  tuk toru PAStrack

*  Pochylenie toru PAStrack

¢ Tory Classic Dynamics (1,2 i 2,2 m)
Systemy

* System SMART Cart Dynamics 1,2 m

* Zestaw SMART Cart Dynamics 2,2 m

Montaz wiatraka na wozku SMART

*  Zatrzasnij boki wiatraka na szynach tacy akcesoryjnej
wozka pomiarowego SMART.

Wiatrak

Przetgcznik
WE/WYL

Informacje o baterii

Bateria wozka woézek jest czesciowo natadowana fabrycznie.
Jesli dioda LED stanu baterii miga na czerwono, podigcz
urzadzenie kablem mikro USB do portu lub tadowarki USB.

Zywotno$é baterii

Zywotnoéé baterii jest bardzo wazna dla zapewnienia
prostoty i komfortu uzytkowania, dlatego wszystkie produkty
bezprzewodowe firmy PASCO zostaty zaprojektowane
z myslag o wysokiej zywotnosci baterii. Na przyktad, wozek
wytgcza sie po kilku minutach bezczynnosci w celu
oszczednosci energii.

Zywotnoéé baterii pomiedzy tadowaniami wézka jest rézna,
w zaleznosci od czestotliwosci probkowania. Waha sie od
jedenastu godzin dla wysokich czestotliwosci prébkowania do
ponad 70 godzin dla matych czestotliwosci prébkowania.

W typowym uzytkowaniu w klasie/laboratorium, przektada
sie to na zywotno$¢ baterii w zakresie od jednego do
czterech tygodni lub wiecej, jako ze nieprzerwane

<«»
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Wsparcie techniczne

ME- 1240 (czerwony) / ME-1241 (niebieski)

prébkowanie przez caty dzien jest raczej niespotykane. Nawet
w skrajnych przypadkach, przy wysokiej czestotliwosci
probkowania, bateria wozka SMART bedzie dziataé na

Wielko$é: potozenie Wartosé
zasilaniu bateryjnym przez caty dzien.
Rozdzielczo$é +0,2mm
Maksymalizacja zywotnosci baterii
Jednym z czynnikow wptywajgcych na zywotnos¢ baterii jest Wielkosé: Predkosé Wartogé
temperatura przechowywania. Dlatego nalezy unikac .
+3m/s

przechowywania woézka SMART w bardzo zimnym Ilub

Predko$é maksymalna

bardzo gorgcym otoczeniu.

Maksymalna czestotliwo$é 500 prébek/sekunde

Rozwigzywanie probleméw prébkowania

Jesli dioda LED stanu baterii miga na czerwono, podigcz
urzgdzenie kablem mikro USB do portu lub tadowarki USB.

Wielkosé: Przyspieszenie Wartos$¢

Jesli bateria wozka nie taduje sie, moze byé konieczna jej Zakres +16g (g = 9,8 m/s?)
wymiana. Skontaktuj sie¢ z pomoca techniczng w celu

uzyskania informacji na temat wymiany baterii.

Maksymalna czestotliwos¢ prébkowania| 500 probek/sekunde

Sugerowane eksperymenty

Wielko$¢: Predkosé katowa Wartos¢

Przy uzyciu wozka ME-1240 lub ME-1241 moze byc¢ Zakres
wykonany praktycznie kazdy eksperyment, ktory obejmuje
pomiar sity, przyspieszenia, ruchu liniowego lub obrotowego.

Odwiedz strone internetowg PASCO pod adresem

+245 stopni/sekunde

Maksymalna czestotliwos¢ prébkowania| 500 probek/sekunde

Zasieg Bluetooth

https://pasco.com.pl/dla-nauczycieli/

aby uzyska¢ wiecej informacji na temat eksperymentow. 30 m (bez przeszkod)

Kalibracja czujnikéw Wsparcie techniczne
Wozek SMART jest skalibrowany fabrycznie. Dalsza

kalibracja nie jest konieczna, zwitaszcza w przypadku Aby uzyska¢ pomoc w sprawie jakichkolwiek produktéw PASCO,

pomiaru -~ zmian War.tO.SCI .ﬁzycznych, . ? P!e Wa.FtOS(?! prosimy o kontakt z firmg PASCO w USA lub dystrybutorem w Polsce
bezwzglednych. Istnieje jednak mozliwo$¢ kalibracji
czujnikbw.  Szczegdlowe  informacje  znajdujg  sie
w Zatgczniku C. Adres: PASCO scientific
10101 Foothills Blvd.
Specyfikacja Roseville, CA 95747-7100
Telefon: +1 916 462 8384 (miedzynarodowy)
Wielkos¢é: Sita Wartos¢
Strona internetowa : www.pasco.com/support
Zakres +100 niutonow (N) Email: support@pasco.com
Rozdzielczos¢é 01N
Dokladnos¢ £1% Dystrybutor PASCO w Polsce:
Maksymalna czestotliwo$¢ prébkowania| 500 probek/sekunde

IMAGE RECORDING SOLUTIONS Sp. z o.0.
ul. Arkuszowa 190, 01-934 Warszawa
tel. + 48 606 850 155, T +48 22 752 27 88 — 96 wew. 109

www.pasco.com.pl; pasco@irs.com.pl

Profesjonalng i odpowiedzialng wspdipraca z nauczycielami

wspieramy rozwoj uczniéw i studentéw w wspdtczesnym Swiecie.

Czesci zamienne

Aby uzyskac¢ informacje na temat czesci zamiennych, skontaktu;j
sie z dystrybutorem PASCO w Polsce.

@ aoe PASCO
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Ograniczona gwarancja
Opis gwarancji produktu znajduje sie w katalogu PASCO. Wiecej informacji mozna
znalez¢ na stronie www.pasco.com/legal

Prawa autorskie

Niniejsza instrukcja PASCO jest chroniona prawami autorskimi; wszelkie prawa
zastrzezone. Zezwala sie instytucjom edukacyjnym typu non-profit na powielanie
dowolnej czesci niniejszej instrukcji, pod warunkiem wykorzystania jej wytacznie we
wiasnych laboratoriach i salach lekcyjnych, oraz niesprzedawania. Powielanie
w innych okolicznosciach, bez pisemnej zgody firmy PASCO, jest zabronione.
V: 4/16.

Znaki towarowe

PASCO, PASCO scientific, PASCO Capstone, PASPORT i SPARKvue sa znakami
towarowymi lub zastrzezonymi znakami towarowymi PASCO Scientific, w Stanach
Zjednoczonych i/lub w innych krajach. Wszelkie inne marki, produkty lub nazwy
ustug sg lub mogg by¢ znakami towarowymi lub znakami ustugowymi i sg uzywane
do identyfikacji produktow lub ustug ich odpowiednich wtascicieli. Wiecej informacji
znalez¢ mozna na stronie www.pasco.com/legal.

Oswiadczenie FCC

To urzadzenie cyfrowe klasy A jest zgodne z czgscig 15 przepiséw FCC. Dziatanie
i obstuga urzadzenia podlega nastepujacym dwoém warunkom: (1) Urzadzenie nie
moze powodowac szkodliwych zakiécen i (2) urzadzenie musi tolerowaé wszelkie
odbierane zaktécenia, w tym zakioécenia, ktére moga powodowaé niepozadane
dziatanie.

Deklaracja CE

Urzgdzenie zostato zbadane i uznane za zgodne z zasadniczymi wymogami
i innymi stosownymi przepisami stosownych dyrektyw UE.

Instrukcje dotyczace utylizacji produktéw po zakonczeniu cyklu zycia:
Przedmiotowy produkt elektroniczny podlega przepisom dotyczgcym utylizacji
i recyklingu, ktére moga rozni¢ sie w zaleznosci od kraju i regionu. Panstwa
obowigzkiem jest poddanie sprzetu elektronicznego recyklingowi zgodnie
z lokalnymi przepisami i regulacjami dotyczacymi ochrony $rodowiska, aby
zapewni¢, ze zostanie on poddany odzyskowi surowcowemu w sposoéb, ktéry
chroni zdrowie ludzkie i Srodowisko. Aby dowiedzie¢ sig, gdzie mozna oddaé zuzyty
sprzet do recyklingu, nalezy skontaktowaé¢ sie z lokalnym punktem odbioru
odpadow lub ze sprzedawca.

Symbol WEEE Unii Europejskiej (Waste Electronic and
Electrical Equipment) (przedstawiony po prawej) na
produkcie lub jego opakowaniu oznacza, ze produkt ten nie
moze byé wyrzucany do standardowego pojemnika na
odpady.

Instrukcja dotyczaca utylizacji baterii:

Baterie zawierajg substancje chemiczne, ktorych uwolnienie moze mie¢ wplyw na
Srodowisko i zdrowie ludzkie. Baterie powinny by¢ zbierane oddzielnie w celu
recyklingu i poddawane recyklingowi w lokalnym zaktadzie utylizacji materiatéw
niebezpiecznych, zgodnie z przepisami krajowymi i regionalnymi. Aby dowiedzie¢ sig,
gdzie mozna odda¢ zuzytg baterie do recyklingu, nalezy skontaktowac¢ sie z lokalnym
punktem odbioru odpadoéw lub z dystrybutorem produktow.

Akumulator litowo-polimerowy (Li-Poly) zastosowany w tym produkcie jest
oznaczony miedzynarodowymi symbolami wskazujacymi na konieczno$¢
selektywnej zbiorki i recyklingu.

&

Li-Poly

<«»
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Zatgcznik A: 0 Bluetos%g - kompatybilnos¢
Odwiedz strone internetowg PASCO pod adresem

www.pasco.com/wireless

aby uzyska¢ najnowsze informacje na temat
kompatybilnosci technologii Bluetooth.

Platforma Kompatybilnosé Bluetooth SMART

i0S iPad 3 i nowsze
iPhone 4S i nowsze
iPod Touch 5 i nowsze

SPARK Element Wszystkie modele

Android Android 4.3 i nowsze

Chromebook Chrome OS (wymaga adaptera PS-3500%)

Mac OS X! Modele wprowadzone w lipcu 2011 r. lub pézniej
Windows Windows 7 i nowsze (wymaga adaptera PS-3500%)

*Adapter PS-3500 USB Bluetooth 4.0, po
podiaczeniu do portu USB, umozliwia
podtaczenie do trzech urzadzen Bluetooth
SMART, takich jak przedmiotowe
urzgdzenie bezprzewodowe PASCO, do
komputeréw z  systemem  Windows, Adapter

Chromebookéw i starszych komputerow PS-3500 USB
Macintosh. Bluetooth 4.0

Uwaga: Adapter PS-3500 USB Bluetooth 4.0 jest jedynym
adapterem, jaki mozemy obecnie zaleci¢. Dostepnych jest
wiele innych adapterow Bluetooth 4.0, lecz ten posiada
specyficzng konstrukcje, ktéra umozliwia parowanie
czujnikéw Bluetooth SMART z poziomu aplikacji.

1 Aby sprawdzi¢ kompatybilnos¢ Bluetooth komputera Mac,
wykonaj nastepujgce czynnosci:

*  Kiliknij przycisk ¢ (Apple).

*  Wybierz O tym Macu

*  Kliknij przycisk Wiecef Informacyi...
*  Kiliknij przycisk Raport Systemowy

*  Wybierz Bluefooth z paska bocznego po lewej,
pod Sprzet.

*  Znajdz na liscie pozycje "Wersja LMP".

e Jesli Two] Mac jest wyposazony w Bluetooth SMART,
pod "wersja LMP" wskazane bedzie 0x6. (Wskazania
nizsze, niz 0x6 oznaczajg starszg wersje Bluetooth.
Twoje urzadzenie bedzie potrzebowato adaptera PS-
3500 USB Bluetooth 4.0)

*Mac Mini i MacBook Air zostaly wyposazone w technologie
Bluetooth SMART w 2011 roku. MacBook Pro zostat w nig
wyposazony w 2012 roku. Mac Pro, ktéry zadebiutowat
w grudniu 2013 roku, obstuguje technologie Bluetooth
SMART.

Wyijatek: Przed uaktualnieniem do wersji El Capitan (Mac OS
X 10.11.x) prosimy o kontakt ze wsparciem technicznym
PASCO, jesli posiadasz komputer Macintosh z wersjg LMP
"0x4", ktéra wymaga adaptera PS-3500 USB Bluetooth 4.0.

Czym jest Bluetooth SMART®?

Bluetooth SMART (znany rowniez jako Bluetooth Low Energy
lub wersja 4.0 specyfikacji Bluetooth) jest najnowszym
protokotem technologii bezprzewodowej stworzonej przez
dostawce ustug telekomunikacyjnych Ericsson w 1994 roku.
Jest to przyjazna energetycznie i programistycznie wersja
Bluetooth, ktéra zostata opracowana dla standardu Internet of
Things (loT).

Zatgcznik B: Zerowanie (tarowanie) czujnikow
Zerowanie (tarowanie) wézka SMART

Na poczatku eksperymentu, odczyt z wbudowanych czujnikéw
sity i przyspieszenia moze nie by¢ zerowy, podczas gdy sita
lub przyspieszenie sg w istocie zerowe. Jest to normalne
zjawisko, ktore podlega korekcie poprzez wyzerowanie
(tarowanie) czujnika za pomoca oprogramowania do
gromadzenia danych PASCO.

Aktualne informacje na temat zerowania wézka znalezé
mozna w sekcji Pomocy SPARKvue.

W SPARKvue, proces zerowar!hw()zka SMART
rozpoczyna sie na ekranie gtéwnym .

1. Aby wyzerowaé czujnik sity, zacznij od wybrania opcji
Force na ekranie gtéwnym w celu wyswietlenia wykresu
sity w funkcji czasu.

2. Na ekranie wykresu wybierz ikong Experiment Toolsh
aby otworzy¢ okno narzedzi eksperymentalnych.

3. Na ekranie Experiment Tools w menu wybierz opcje
Configure Sensor, aby otworzy¢ okno Sensor
Configuration.

4. W oknie Sensor Configuration kliknij przycisk Edit
Sensor Properties aby otworzy¢é menu Edit Sensor
Properties.

5. Menu Edit Sensor Properties przedstawia dwie
opcje:

<«»
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2. W razie potrzeby powtdrz proces, aby
wyzerowac czujnik przyspieszenia wbzka.

* SMART Cart Force Sensor

* SMART Cart Acceleration Sensor. Inng mozliwoscig jest wybor opcji w palecie wlasciwosci
czujnika:
6. Wybierz SMART Cart Force Sensor z menu, aby

otworzy¢ okno Edit Sensor Properties. 1. Kliknij pozycje Hardware Setup na palecie Tools, aby

otworzy¢ okno Hardware Setup.
7. Okno Edit Sensor Properties oferuje dwie

mozliwosci wyboru w obszarze Tare Sensor: Hardware Setup
e Zero Sensor Automatically On Start: —carching foymicless dovice
Smart Cart (v | [
B e || %
* Zero Sensor Now [ o s ‘Z(,, =
‘/{‘ Smart Cart Force Sensor k Ikona
8. W oknie Edit Sensor Properties wybierz opcje Zero Wwiasciwosci
Sensor Automatically On Start jesli chcesz, aby czujnik A,
byt ustawiony na zero za kazdym razem, gdy rozpocznie z % Smart Cart Acceleration Sensor o
sie zbieranie danych. Wybierz Zero Sensor Now, aby
recznie ustawi¢ czujnik na zero. e, &
9. Wybierz OK u dotu okna, aby powroci¢ do ekranu
wykresu.
2. Kiiknij ikone wtasciwosci SMART Cart Force Sensor
Aby wyzerowac przyspieszenﬁujnika przyspieszenia, aby otworzy¢ okno Properties.
powro¢ do ekranu giownego 3. W oknie Properties wybierz jedng z trzech opcji, a
(UWAGA: Moze pojawi¢ sie komunikat o zapisywaniu nastepnie kliknij przycisk OK u dotu, aby zamkng¢ okno.
danych.)

1. Aby wyzerowaé czujnik przyspieszenia wozka, zacznij od
wybrania dowolnej opcji przyspieszenia na ekranie
gléwnym, aby otworzy¢ wykres przyspieszenia w funkcji

czasu.
2. Na ekranie W:;‘FESU wybierz  ikone narzedzi Okno wiasciwosci czujnika sity
eksperymentu ( M), aby otworzy¢ okno Experiment
Tools. e Zero Sensor Measurements at Start - zerowanie
bezprzewodowego czujnika sity na poczatku zbierania
3. Postepuj tak samo jak w przypadku zerowania pomiaru danych.
sity.
*  Zero Sensor Now - opcja dziata tak samo jak przycisk
Aktualne informacje na temat zerowania wozka Zero.
SMART znalez¢ mozna w sekcji pomocy PASCO
Capstone: * Remove Sensor Zero Offset — cofnigcie zerowania.
Przywr6¢  bezprzewodowy  czujnik  sity do
* W programie PASCO Capstone, wybierz PASCO poprzedniego stanu.

Capstone Help z menu Help, lub wcisnij F1.
4. W razie potrzeby wykonaj ten sam proces na czujniku
W PASCO Capstone dostepne sg opcje zerowania przyspieszenia wozka.
bezprzewodowego czujnika sity.
Jedng z opcji jest uzycie przycisku zerowania: Za%qcznlk C: Kahbrac;a
Wézek SMART jest skalibrowany fabrycznie, wiec kalibracja nie
jest konieczna, szczegolnie jesli mierzy sie wartosci delty, a nie
bezwzgledne. Istnieje jednak mozliwos¢ kalibracji czujnika.

1. Wybierz SMART Cart Force Sensor z menu Common
Rate i kliknij przycisk Zero. Spowoduje to wyzerowanie
odczytu czujnika.

& - e Canc - - F &
Smart Cart Force Sensor« ' 20.00 Hz = OIT

Przycisk
zerowania

Menu Common Rate Domysina czest. prébk.
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Przygotowanie do kalibracji o ] )
11. Zdejmij mase z haka akcesoryjnego. Sita netto

Kalibracja bedzie wymagata masy 1 kilograma, haka wynosi teraz zero N.

akcesoryjnego, sznurka i poziomo umocowanego drgzka

mocujacego do przytrzymania wozka SMART. Wézek SMART 12. w Calibr’ation Point 2 Kliknij pole St'andard Value i

musi byé "potaczony" z tabletem lub komputerem, a wprowadz drugg znang wartos¢ sity (czyli 0).

oprogramowanie do zbierania danych (na przykiad o . .

SPARKvue) powinno byé uruchomione. 13. \év Calibration Point 2 kliknij pole Read From
ensor.

Korzystanie z oprogramowania SPARKvue do kalibrac;ji ., ) . .
*  Druga warto$¢ zmierzona przez czujnik zostanie

Informacje na temat kalibracji mozna znalez¢ w wprowadzona do pola Sensor Value.

Sekcji Pomocy SPARKvue:

14. Kiliknij OK.
« W SPARKvue, kliknij przycisk HELPHE na dowolnym , o
ekranie’ w tym na ekranie gk’)wnym Stosowar"e PASCO Capstone dO ka|IbI'aCjI
1. Wkre¢ hak akcesoryjny do wézka SMART Informacje na temat kalibracji mozna znalez¢ w Sekcji Pomocy
) ' Capstone:
2. Uzyj sznurka przymocowanego do dwdch punktow « W programie PASCO Capstone, wybierz PASCO

mocowania na koncu wobdzka SMART w celu

: ; : . Capstone Help z menu Help , lub wcisnij F1.
zawieszenia go na poziomym precie.

1. Wkre¢ hak akcesoryjny do wozka SMART.

2. Uzyj sznurka przymocowanego do dwoch punktow
mocowania na koncu wozka SMART w celu
zawieszenia go ha poziomym precie.

3. Kiliknij Calibration ( “;’) w palecie Tools .

4. Wybierz pomiar, ktdry chcesz teraz skalibrowac: Force
Measurement.

3. Kliknij (lub naciénij) przycisk Experiment Tools E&d.
5. Kliknij przycisk Next.
*  Otworzy sie ekran Experiment Tools.

6. Wybierz typ kalibracji, ktérg chcesz wykona¢: Two
Standards (2 point).

4. Kiliknij Calibrate Sensor.

* Otworzy sie ekran Calibrate Sensor: Select
Measurement. 7. Kiiknij przycisk Next.

5. Kiiknij pole Sensor, a nastgpnie czujnik, ktéry ma 8. Zawie$ 1 kilogram masy na haku akcesoryjnym.
by¢ skalibrowany.
D . . . . . " 9. Sita netto na czujniku wynosi -9,8 N. Wprowadz

6. Kiiknij pole Callbratlon Ty';?e i v_vyEnerz typ kalibracji. (Do wartosé w polu tekjstowymyStandard Value. P
celu tego przyktadu kliknij "2-point")
10. Gdy wskazanie Current Value ustabilizuje sie, kliknij

7. Kliknij przycisk Next. przycisk Set Current Value to Standard Value.
*  Zostanie otwarty ekran Calibrate Sensor Enter Values. 11. Kiliknij przycisk Next.
8. Zawie$ 1 kilogram masy na haku akcesoryjnym. 12. Zdejmij mase z haka akcesoryjnego. Druga

wartos¢ sity wynosi zero N.
9. Sita grawitacji dziata na masie w kierunku ujemnym, jej

warto$¢ wynosi -9,8 niutonéw (N). W Calibration Point 1 13. Wprowadz drugg znang warto$¢ sity (tj. 0) w polu
kliknij Standard Value i wprowadz znang wartos¢ sity tekstowym Standard Value.
(czyli -9,8).

14. Gdy wskazanie Current Value ustabilizuje sie,
kliknij przycisk Set Current Value to Standard
Value

10. W Calibration Point 1, kliknij Read From Sensor.

e Warto$¢ zmierzona przez czujnik zostanie wprowadzona

do pola Sensor Value. 15. Kliknij przycisk Next a potem Finish
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Informacje teoretyczne dotyczace kalibracji Kalibracja dwupunktowa
Jedna z funkcji oprogramowania do gromadzenia danych PASCO jest W przypadku kalibracji dwupunktowej mozna zmienié dwa punkty,
pobieranie szeregu surowych danych z czujnika i przeksztatcanie ich aby zdefiniowa¢ nowa linig. Ten typ kalibracji ma wplyw zaréwno
w dane skalibrowane, ktére mozna zobaczy¢ na wykresie, w tabeli na nachylenie, jak i na przesuniecie.
i winnych postaciach. Jesli samemu nie skalibrujesz czujnika, ~4

Poprzednia kalibracja

oprogramowanie zastosuje domysing kalibracje wczytywang po

/

potaczeniu sie z danym czujnikiem.

Mozna powiedzie¢, ze oprogramowanie czujnika zajmuje sie Nowa kalibracja

przetwarzaniem danych surowych na skalibrowane. W ramach Pkt2

wykonywanej przez uzytkownika kalibracji, oprogramowanie zmienia Dane wyjsciowe

Dane wejsciowe

Pkt1
réwnanie liniowe, ktére przeksztatca surowe dane wejsciowe

w skalibrowane dane wyjsciowe. Funkcja liniowa jest nastepujaca:

Kalibracja jednopunktowa - nachylenie
Surowa dana wejsciowa = nachylenie x skalibrowana dana

wyjéciowa + przesuniccie lub: W przypadku kalibracji jednopunktowej - nachylenie, resetowany

jest tylko j kt. Nachylenie linii zmienia sie tak lini
Skalibrowana dana wyjSciowa = (surowa dana wejSciowa - Jest tylko jeden pun SR 2R o2 R eby linia

przesuniecie)/nachylenie przecinata nowy punkt, podczas gdy przesuniecie (lub punkt

przeciecia z Y) nie zmienia sig.

Funkcja moze by¢ przedstawiona graficznie jako linia.
A

-

A

Stary

punkt

AWE Nowa kalibracja

Dane wejsciowe

MNachylenie zmienia sie

Dane wejsciowe

Pkt 1 : AWE

= Nachylenie = Poprzednia kalibracja

AWY AWY
Przesuniecie
nie zmienia sie
Przesunigcie Dane wyjsciowe -
Dane wyjsciowe . . - A -
/ i Kalibracja jednopunktowa - przesuniecie
W  przypadku kalibracji jednopunktowej - przesuniecie,

Lini j k Pt 1 i Pt 2. Wkali ji
inig te wyznaczaja dwa punkty, Pt TPt alibracji resetowany jest tylko jeden punkt. Linia przesuwa sie tak, aby

d ktowej, kazd kt jest tawi koj i . - N Lo
Wupunitowe), kazdy punit jest przesiawiany poprzez skojarzenie przecinata nowy punkt, ale jej nachylenie nie zmienito sie.

znanej wartosci standardowej (np. temperatury wody z lodem)

z surowym pomiarem wejsciowym, ktory czujnik przekazuje po Kalibracja typu przesuniecie jest zazwyczaj stosowana w celu
odczytaniu  wspomnianej standardowej warto$ci odniesienia. zgodnosci jednego czujnika z innym. Ze wzgledu na zmienno$é
W przypadku kalibracji jednopunktowej, tylko jeden z punktow jest pomiedzy czujnikami (z przyczyn technicznych), drugi czujnik
zmieniany przez uzytkownika. moze dawa¢ odczyty wyzsze, niz pierwszy. W celu uzgodnienia

odczytu czujnikow mozna zastosowaé kalibracie typu

Rodzaje kalibracji .
przesuniecie.

Istnieja trzy rodzaje kalibracji: dwupunktowa, jednopunktowa - T
nachylenie i jednopunktowa - przesuniecie. Kazda z tych kalibraciji

moze by¢ przeprowadzona na pojedynczym czujniku lub jednoczesnie Nowa kalibracia

na wielu podobnych czujnikach, jednak dla kazdego czujnika Nowy

punkt

oprogramowanie automatycznie wybiera najbardziej typowy sposob Poprzednia kalibracja

Dane wejsciowe

kalibracji jako ustawienie domysine.

Przesuniecie zmienia sie

\

4

Dane wyjsciowe
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