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4. WĘDRÓWKA PASCOBOTEM PO WZGÓRZACH 

Aktywność łazików marsjańskich ograniczona jest ilością energii, którą mogą przechowywać. Mądre 

wykorzystanie tej energii pozwala im odkrywać więcej i wypełniać cele misji. W jaki sposób 

wędrowanie po nierównym podłożu wpływa na zużycie energii? Jakie działania może podjąć łazik, 

aby zmniejszyć zużycie energii, ale nadal realizować swoje cele? 

Cele 

• Dowiesz się, jak używać akcelerometru PASCObota do wykrywania nachylenia terenu. 

• Sprawdzisz, jak PASCObot reaguje na nachylenie terenu pod różnymi kątami. 

• Zaprogramujesz PASCObota, aby dostosować jego prędkość podczas wchodzenia lub schodzenia 

ze zbocza. 

Materiały i wyposażenie 
• Urządzenie komputerowe • Rampa z kartonu o długości 2,2 m 

• Oprogramowanie SPARKvue • Pudełka do podłożenia pod rampę pochyłą  

• PASCObot  

Bezpieczeństwo 

Należy przestrzegać zasad BHP w pracowni. 

Czynności wstępne 

1. Jeśli program SPARKvue pozostał włączony po poprzedniej aktywności, zamknij go, a potem 

ponownie uruchom. 

2. Zaznacz pola wyboru Przyspieszenie, x, 

Przyspieszenie, y i Przyspieszenie, z, 

a odznacz wszystkie inne pola. Następnie 

kliknij szablon Wykres. 

 

 

 

 

 

 

3. Zwiększ częstotliwość zbierania 

danych do 50 Hz.  
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4. Sprawdź, który z trzech kierunków (x, y lub z) pokazuje największe przyspieszenie, gdy przód 

PASCObota jest przechylony w górę. Umieść PASCObota na podłodze kołami do dołu i kliknij 

Start      . Powoli przechylaj przód PASCObota do góry, aż znajdzie się w pozycji pionowej, a 

następnie opuszczaj go z powrotem w dół. Obserwuj wykresy, aż będziesz w stanie stwierdzić, 

który kierunek, x, y czy z, najbardziej reaguje na przechylenie. Po zakończeniu kliknij przycisk 

Zatrzymaj     . 

5. Przeanalizuj wykresy przyspieszenia. W którym kierunku nie zmieniło się ono zbytnio, gdy 

PASCObot był przechylony? Który wykres zaczynał się od zera, był dodatni, gdy robot przechylił 

się w górę, a ujemny, gdy przechylił się w dół? Który kierunek zaczynał się od około 10 m/s2 i rósł 

powyżej tej wartości przy przechyleniu w górę, a spadał poniżej przy przechyleniu w dół? Który 

kierunek byłby najwygodniejszy w użyciu do wykrywania, kiedy PASCObot przechyla się w górę, 

a kiedy w dół? Zapisz i uzasadnij swoją opinię poniżej. 

 

 

Akcelerometr wewnątrz PASCObota mierzy przyspieszenie w kierunkach x, y i z. Ponieważ 

przyspieszenie jest skutkiem działania siły, akcelerometr w istocie podaje wartość siły działającej na 

masę jednostkową. Gdy akcelerometr jest przechylony, „z jego punktu widzenia” (ściślej: w jego 

układzie odniesienia) zmienia się kierunek siły grawitacji działającej na masę jednostkową. 

Smartfon używa wbudowanego akcelerometru, aby zmienić orientację ekranu po obróceniu go na bok 

lub „do góry nogami”. Akcelerometr PASCObota zostanie przez nas użyty do określenia, kiedy robot 

porusza się w górę, a kiedy w dół pochyłości. Przedstawiony obok bloczek z kategorii Urządzenie 

pobiera wartość zmierzoną przez akcelerometr w kierunku x. 

Inne pomiary i jednostki można ustawić, klikając menu 

rozwijane bloczka. 

 

Prototyp 

Eksperymentuj z PASCObotem jadącym pod górę 

1. Otwórz okno Kod i pobierz funkcję Przesuń na odległość z biblioteki kodów PASCO. 

Przeciągnij blok moveWithVelocity na bok uważając, aby go nie skasować. Usuń notatki 

i bloki uśpienia. 

 

 

2. Odtwórz podany obok kod.  

3. Zbuduj rampę z kartonu i pudełka. Umieść PASCObota 

przed wzniesieniem i kliknij Start      . Zmieniaj kąt 

nachylenia, aby znaleźć najbardziej stromy podjazd, na 

który PASCObot może się wspiąć. Po zakończeniu kliknij 

Zatrzymaj      . Opisz, czego nauczyłaś/-eś się 

z eksperymentów. 

Uwaga: Jeśli karton jest gruby, może być konieczne umieszczenie kartki papieru na początku, aby 

PASCObot mógł przetoczyć się na tekturę. 
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Zaprogramuj PASCObota, aby zmieniał prędkość na wzgórzach 

4. Umieść pudełko na środku pod kartonem, aby utworzyć wzgórze, 

które jest mniej strome niż największe nachylenie, na które 

PASCObot może się wspiąć. Kliknij przycisk Kod, aby powrócić do 

wykresów. Umieść PASCObota przed wzgórzem i kliknij Start      . 

Obserwuj wykres Przyspieszenie, x, gdy PASCObot wspina się pod górę i zjeżdża w dół. Kliknij 

Stop      . 

 

5. Przeanalizuj wykres wielkości Przyspieszenie, x. Jaka jest jej wartość, gdy PASCObot znajduje 

się mniej więcej w połowie drogi pod górę? Jaka jest jej wartość, gdy zaczyna zjeżdżać w dół 

wzgórza? Zapisz te wartości poniżej. 

 

6. Aby zaoszczędzić energię, PASCObot powinien zwolnić podczas jazdy pod górę. Aby trzymać się 

harmonogramu, musi przyspieszyć podczas zjazdu. Napisz kod, który spowolni PASCObota do 

20 cm/s, gdy jest on w połowie drogi pod górę i przyspieszy do 40 cm/s podczas zjazdu. Użyj 

średniej wartości Przyspieszenie, x, aby zdecydować, kiedy zwolnić, a kiedy przyspieszyć. 

Jednym ze sposobów uzyskania średniej jest utworzenie listy i wypełnienie jej pewnymi 

wartościami, a następnie pobranie ich wartości średniej. Poniższy kod wypełni listę 10 

wartościami. W kategorii Matematyka znajduje się bloczek średnia z 

listy. 

 

Test 

1. Umieść PASCObota przed wzgórzem i kliknij Start      . Powinien zwolnić podczas wspinania się, 

a przyspieszyć podczas zjazdu. Dostosuj wartości Przyspieszenie, x wyzwalające zwiększenie 

i zmniejszenie prędkości oraz inne parametry programu, aż będzie działać dobrze. Przykład kodu 

pokazano poniżej. 

2. Zmodyfikuj kod tak, aby PASCObot zatrzymywał się na dole wzgórza, odwracał się i ponownie 

przejeżdżał przez wzgórze określoną liczbę razy. 

3. Zmodyfikuj kod tak, aby PASCObot odwracał się, jeśli wzgórze jest niemal zbyt strome, aby mógł 

się na nie wspiąć. 
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Ulepszenia 

• //control.Node wewnątrz PASCObota posiada głośnik. Użyj przełącznika Włącz głośnik 

//control.Node w bloczku z kategorii Urządzenie, aby emitować dźwięk, gdy PASCObot 

porusza się z mniejszą prędkością. 

• Zmodyfikuj kod tak, aby używać wartości Przyspieszenie, z do wyzwalania zmiany prędkości. 

 

 


