1. WEDROWKA PASCOsorew

Dotarcie polecenia wystanego z Ziemi na Marsa zajmuje érednio 14 minut. W jaki sposéb
inzynierowie z NASA moga sterowac tazikiem marsjanskim pomimo takiego opdéznienia? Jakie
ograniczenia naklada to na mozliwosci tazika marsjanskiego? Jak mozna je pokonacé?

Cele
e Dowiesz sig, jak pobraé¢ funkcje PASCObota z biblioteki PASCO.

e Dowiesz sig, jak korzystaé z funkcji Przesun na odleglo§é (moveADistance) oraz
Skreé¢ w lewo lub w prawo (turnLeft i turnRight).

o Dowiesz sie, jak napisaé kod, ktéry poleci PASCObotowi poruszanie sie po klasie.

e Nauczysz sie interpretowaé wykresy ruchu.

Materialy i wyposazenie
e Urzadzenie komputerowe e PASCObot
e Oprogramowanie SPARKvue e Miarka

Bezpieczenstwo

Nalezy przestrzegaé¢ zasad BHP w pracowni.

Czynnosci wstepne

Ze wzgledu na duze opdznienie czasowe polecen wysylanych z Ziemi, laziki marsjanskie nie mogg by¢
sterowane w czasie rzeczywistym przez inzynieréw na Ziemi. Ich ruchy musza by¢ zaplanowane

1 zaprogramowane w kodzie lazika. Kod tazika méwi mu, jak daleko i jak szybko sie poruszaé oraz
kiedy zmieni¢ kierunek. W ramach ¢wiczen, inzynierowie z NASA programujg taziki na Ziemi i
testujq je na terenie podobnym do Marsa. Programowanie i testowanie PASCObota to éwietny sposéb
na poznanie pracy inzyniera.

== -
Uwaga: Czasami podczas programowania tazika mogq zdarzyé sie < ﬂ
nieoczekiwane rzeczy. Aby zapobiec wypadkom, zawsze stawiaj PASCObot na : i
jego tylnej czesci, aby kota nie dotykaty stotu przed jego wiqczeniem.

1. Rozpocznij polaczenie bezprzewodowe PASCODbota, naciskajac przycisk na
spodzie. Kontrolka Bluetooth na //code.Node powinna migaé na czerwono.

2. Oprogramowanie SPARKvue stuzy do programowania PASCObota. 4
Polaczenie z PASCObotem nastepuje bezprzewodowo za pomocg Bluetooth.
Uruchom SPARKvue na urzadzeniu komputerowym i kliknij kafelek Dane czujnika. Kliknij
/lcontrol.Node na li§cie urzadzen gotowych do potaczenia. Upewnij sie, ze numer seryjny jest
zgodny z numerem widocznym obok kontrolki Bluetooth na urzadzeniu //control.Node.

Konfiguracja danych czujnika

Podtaczone urzadzenia

Wybier: do potaczenia  (_

== §£51-832

Podtacz czujniki, wybierz pomiary i
wyswietlacze v

//control.Node
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3.

Odznacz wszystkie pola z wyjatkiem Polozenie, port B i Predkosé, port
B, a nastepnie kliknij szablon Wykres.

g Wybierz Pomiary dla s

* ¢ Szybki silnik krokowy, Port A

Tabela i wykres

1.23[&

Cyfry i wykres

Wyséwietlony zostanie ekran eksperymentu przedstawiajacy wykresy zaleznos$ci polozenia
1 predkosci od czasu. Mozesz przelaczaé sie miedzy tym oknem a oknem narzedzia Kod, u
klikajac przycisk Kod. Kliknij go, aby przej$¢ do okna kodowania.

Programiéci czesto korzystaja z funkcji, ktore sg
fragmentami kodu, wykonujacymi okreslone zadania.
PASCObot wykorzystuje funkcje przechowywane (zarzaazame waczone I /control Nogan, | i) (1 X0
w bibliotece PASCO. Kliknij ikone folderu w prawym [E1)AESE
gérnym rogu okna kodowania, aby otworzy¢ biblioteke

PASCO. Wybierz funkcje Przesun na odleglosé i kliknij przycisk OK.

W polu programowania pojawig sie dwa bloczki kodu. Jeden z nich to
blok tworzacy funkcje do moveADistance. Przeciagnij go na bok, ale

uwazaj, aby go nie usunag.

Drugi z nich to bloczek uruchamiania funkcji. Znajduje sie w z6ttym
bloku Notatki, ktéra informuje, ze ujemna warto$¢ zmiennej +x
przesunie PASCObota do tytu. Kliknij prawym przyciskiem myszy
bloczek notatki 1 wybierz Usun 4 Bloki.

Negative is Backwards

moveADistance z:
[ o (om) | ED
‘owiel

Dodaj Komentarz
Zwin Klocek
Wytacz Klocek
Usur 4 Bloki(sw)

Prototyp

Zaprogramuj PASCObota, aby przesungé¢ go na wybrang odlegtosé¢

1.

Przeciagnij bloczek moveADistance z menu Funkcje do obszaru kodowania. Przeciagnij
bloczek liczbowy z menu Matematyka 1 dotacz go do bloczku movaADistance.

Funkcja moveADistance nakazuje PASCObotowi przesuniecie sie na odlegloéé @
réwna w centymetrach warto$ci wprowadzonej w bloczku liczbowym.

Umieéé PASCObota na podlodze i upewnij sie, ze ma przed sobg co najmniej 1 m wolnej drogi.
Wprowadz warto§é 50 dla +x. Kliknij przycisk Kod, aby wys$wietli¢ wykresy. Kliknij przycisk
Start @ i obejrzyj wykresy. Co robi PASCObot, gdy wykres polozenia osiagnie 50 cm?

Przestudiuj wykres predkoéci. Jaka byla najwieksza predkoéé? Czy przez caly byta ona tak duza?
Co trwato dtuzej, przyspieszanie czy zwalnianie? Jak mozna to stwierdzi¢ na podstawie wykresu
predkoéci od czasu?
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4. Kliknij przycisk narzedzia Kod . Zaprogramuj PASCObota, aby wyruszyl na prosta wyprawe.
Uzyj funkcji moveADistance, aby polecié PASCObotowi przemieszczenie sie o 100 cm,
a nastepnie powrdt do miejsca, z ktorego wyruszyt. Utwérz drugi bloczek moveADistance,
przeciagajac dodatkowy bloczek moveADistance z kategorii Funkecje w menu lub klikajac
prawym przyciskiem myszy pierwszy bloczek, a nastepnie wybierajac Duplikuj.

5. Kliknij przycisk Kod , a nastepnie Start . Jak mozna odczytaé z wykresu potozenia, ze
PASCObot sie cofa? Jak mozna to stwierdzi¢ na podstawie wykresu predkosci?

6. Wré¢ do okna Kod 1 przeciagnij bloczek USpienie z kategorii
Czas. Zmien jednostki na sekundy i umie$é go miedzy dwoma el mm
bloczkami moveADistance. Zmien czas na 2 s, a nastepnie kliknij
przycisk Start @ . Czym rézni sie teraz ruch PASCObota od
poprzedniego? Opisz, jak dziala bloczek uspienia.

< ms

Zaprogramuj PASCObota, aby skrecaf

1. Bardziej zlozone eksploracje powierzchni Marsa (lub klasy) sa mozliwe przy pomocy lazikéw, ktore
moga, skrecaé. Kliknij przycisk Importuj kod z biblioteki PASCO ). Wybierz opcje Skreé
w lewo lub w prawo i kliknij przycisk OK.

2. W obszarze kodowania pojawiajq sie trzy kolejne bloczki kodu. Przeciagnij 2 z nich, do turnLeft
i do turnRight na bok uwazajac, aby ich nie usunaé. Gdy uzyjesz bloczka turnLeft, PASCObot
zatrzyma sie 1 obroci o 90 stopni w lewo. Bloczek turnRight sprawi, ze PASCObot zatrzyma sie
1 obréci o 90 stopni w prawo.

3. Napisz kod, aby poleci¢ PASCObotowi poruszanie sie po 1-metrowym kwadracie w kierunku
zgodnym z ruchem wskazowek zegara. Ktéra funkcja nie jest potrzebna, turnLeft czy
turnRight? Kliknij prawym przyciskiem myszy na niepotrzebny bloczek 1 usun go.

Test
moveADistance z:
1. Umieéé PASCObota na podlodze 1 upewnij sie, ze ma miejsce do poruszania +x (cm)
sie. Zaznacz punkt wyjécia otéwkiem lub mata kartka papieru. Kliknij turnRight
przycisk Start @. Po zakoficzeniu jego ruchu po kwadracie zmierz, jak moveADistance z:
daleko jest punkt startu od punktu koncowego i zapisz to ponize;j. +x (cm) |
Przykladowy program wykonawczy pokazany jest po prawej stronie. tumnRight
moveADistance z:
2. Uzyj bloczka petli powtarzaj z kategorii Petle, aby zaprogramowaé +x (cm) |
poruszanie sie PASCObota w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek tumnRight
zegara za pomoca jednego bloczka moveADistance i jednego turnRight. B EETE =

+x (cm)
turnRight
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3. Zaprojektuj droge wedréwki dla PASCObota, ktéra sklada sie z pieciu odcinkéw réznej dtugosei.
Robot powinien poruszaé sie jeden raz do tytu 1 wykonywaé zaréwno skrety w lewo, jak
1w prawo. Naszkicuj 1 opisz ponizej zaplanowanag trase,

4. Za pomoca miarki wyznacz zaplanowana trase. Pot6z mata kartke papieru na podtodze na
poczatku 1 na koncu $ciezki. Napisz kod, aby poleci¢é PASCObotowi podazanie zaplanowana,
trasa. Korzystajac z wyniku zapisanego powyzej okresl, w jakiej odlegloéci od kartki papieru
oznaczajacej koniec éciezki znajdzie sie robot po zakonczeniu ruchu. Umieéé PASCObota na
podtodze na poczatku swojej trasy. Kliknij przycisk Start ., aby uruchomié program. Zmierz,
jak blisko od planowanego konca trasy zatrzymat sie robot.

Ulepszenie

Zaprojektuj trase, na ktérej PASCODbot porusza sie i zatrzymuje w czterech punktach oddalonych od
siebie o co najmniej 50 cm. Powinien wykonaé co najmniej jeden skret w prawo lub w lewo w drodze
do kazdego punku. Po zatrzymaniu sie w ostatnim miejscu PASCObot powinien wréci¢ do punktu
startowego tylko w dwéch ruchach. Ponizej przedstawiono dwa przyklady programéw
wykonawczych. Drugi jest bardziej ztozony, ale wygodniejszy w przypadku zmian. Wprowadza
niektére z bloczkéw kodujacych, ktére beda wykorzystywane na przysztych zajeciach z PASCObotem.

moveADistance z:

i S¢ [ (&) utworz i
x (cm) | G dlpaslEr4l Lista odlegiosci » ATENGE &) utworz listg z

turnLeft

Uspienie (D) CEED
moveADistance z:
x (cm) | E)
turnRight [slrallrdl Lista skretow + RUVE[ L (&) utworz liste z

Uspienie SEDIL D

moveADistance z:

#x (cm) | ELLD

turnRight

VEJELTEM 1000 [ms - | licz z (KB od do ﬂ co n (Wartos¢ kroku)

moveADistance z: wykonaj = moveADistance z:

+X (CM |
(cm) | GI0) G e odlegiosci - Moobierz < % - N - |
turnRight | | : :
(%] jesli [ | |
Uspienie WETT C2ED 2 na liscie (I CEEE D £ o &8 0
moveADistance z: wykonaj J.IITILEﬂ:

£x (cm) | EED

w przeciwnym razie = turnRight
turnRight

Uspienie
moveADistance z: I P 1000 fms =

#x (cm) | E1)
turnRight
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