4. WEDROWKA PASCOgorem PO WZGORZACH

Aktywno$¢ tazikéw marsjanskich ograniczona jest iloScig energii, ktéra moga przechowywaé. Madre
wykorzystanie tej energii pozwala im odkrywaé wiecej 1 wypelniaé cele misji. W jaki sposob
wedrowanie po nieréwnym podlozu wplywa na zuzycie energii? Jakie dziatlania moze podjaé tazik,
aby zmniejszy¢ zuzycie energii, ale nadal realizowaé swoje cele?

Cele

e Dowiesz sie, jak uzywac akcelerometru PASCObota do wykrywania nachylenia terenu.
e Sprawdzisz, jak PASCObot reaguje na nachylenie terenu pod ré6znymi katami.

e Zaprogramujesz PASCObota, aby dostosowac jego predkosé podczas wchodzenia lub schodzenia
ze zbocza.

Materiaty i wyposazenie

e Urzadzenie komputerowe e Rampa z kartonu o dtugosci 2,2 m
e Oprogramowanie SPARKvue e Pudetka do podtozenia pod rampe pochyta
e PASCObot

Bezpieczenstwo

Nalezy przestrzegac¢ zasad BHP w pracowni.

Czynnosci wstepne

1. Jesli program SPARKvue pozostat wlaczony po poprzedniej aktywnoéci, zamknij go, a potem
ponownie uruchom.

Wybierz Pomiary dla szablonow
2. Zuzmacz pola wyboru Prryspieszenic, x,  MMMUMISI
 ——

Przyspieszenie, y i Przyspieszenie, z, D fa, Fort A

.. . [0 Predkosé katowa, Port A X|Y

a odznacz wszystkie inne pola. Nastepnie O etosene, port A % I ~
Tabela i wykres

kliknij szablon Wykres. O Predkoic, Port A
1.23| A/

Cyfry i wykres

N Szybki silnik krokowy, Port B

[1 Kat, Port B

[0 Predkosé katowa, Port B
[ Potozenie, Port B

[0 Predkos¢, Port B

V' Dalmierz

[] Odlegtos¢

Vv Vbudowany czujnik //control.No|
rzyspieszenie, X

rzyspieszenie, Y

Przyspieszenie, Z
¥ Prad silnika 1

[ Prad silnika 2

3. Zwieksz czestotliwosé zbierania LA Opcje probkowania
danych do 50 Hz. -
Tryb prébkowania: Reczny
Okresowy: 20 Hz{ @ m:
Czujnik: { Wspélna prébkowania J
Czestotliwo3¢ prébkowania: 50 Hz “
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4. Sprawdz, ktory z trzech kierunkéw (x, y lub z) pokazuje najwieksze przyspieszenie, gdy przéod
PASCObota jest przechylony w gére. Umieéé PASCObota na podlodze kotami do dotu i kliknij
Start .' Powoli przechylaj przéd PASCObota do gory, az znajdzie sie w pozycji pionowej, a
nastepnie opuszczaj go z powrotem w dol. Obserwuj wykresy, az bedziesz w stanie stwierdzic,
ktory kierunek, x, y czy z, najbardziej reaguje na przechylenie. Po zakonczeniu kliknij przycisk
Zatrzymaj [l

5. Przeanalizuj wykresy przyspieszenia. W ktérym kierunku nie zmienito sie ono zbytnio, gdy
PASCObot byt przechylony? Ktéry wykres zaczynat sie od zera, byt dodatni, gdy robot przechylit
sie w gore, a ujemny, gdy przechylil sie w dé6t? Ktory kierunek zaczynatl sie od okoto 10 m/s? 1 rést
powyzej tej wartoéci przy przechyleniu w gére, a spadat ponizej przy przechyleniu w d6t? Ktéry
kierunek bylby najwygodniejszy w uzyciu do wykrywania, kiedy PASCODbot przechyla sie w gore,
a kiedy w dé1? Zapisz 1 uzasadnij swojg opinie ponizej.

Akcelerometr wewnatrz PASCObota mierzy przyspieszenie w kierunkach x, y 1 z. Poniewaz
przyspieszenie jest skutkiem dzialania silty, akcelerometr w istocie podaje wartoé¢ sity dziatajacej na
mase jednostkowa. Gdy akcelerometr jest przechylony, ,,z jego punktu widzenia” ($cile): w jego
uktadzie odniesienia) zmienia sie kierunek sity grawitacji dzialajacej na mase jednostkowa.

Smartfon uzywa wbudowanego akcelerometru, aby zmienié orientacje ekranu po obréceniu go na bok
lub ,,do gbéry nogami”. Akcelerometr PASCObota zostanie przez nas uzyty do okreslenia, kiedy robot
porusza sie w gore, a kiedy w doét pochylosci. Przedstawiony obok bloczek z kategorii Urzadzenie
pobiera warto$§¢ zmierzong, przez akcelerometr w kierunku x.

Inne pomiary 1 jednostki mozna ustawié, klikajac menu mPrzyspieszenie, X - I m/s? - I
rozwijane bloczka.

Prototyp
Eksperymentuj z PASCObotem jadgcym pod gére

1. Otworz okno Kod i pobierz funkcje Przesun na odleglo$é z biblioteki kodéw PASCO.
Przeciagnij blok moveWithVelocity na bok uwazajac, aby go nie skasowac. Usun notatki
1 bloki u$pienia.

[Zarzqdzanie wlqczone‘ //control.Ng, ‘E]

=]) IARAL]

przypisz wartos¢ |

3. Zbuduj rampe z kartonu i pudetka. Umie§é PASCObota powtarzaj " prawda v |
przed wzniesieniem 1 kliknij Start '. Zmieniaj kat .
nachylenia, aby znalezé najbardziej stromy podjazd, na
ktory PASCODbot moze sie wspiaé. Po zakonczeniu kliknij
Zatrzymayj . Opisz, czego nauczylas/-es sie
z eksperymentéw.

2. Odtwérz podany obok kod.

wykonaj | moveWithVelocity z:

*v (cm/s) |

—

Uwaga: Jesli karton jest gruby, moze byé konieczne umieszczenie kartki papieru na poczatku, aby
PASCObot maogt przetoczyé sie na tekture.
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Zaprogramuj PASCObota, aby zmieniat predkos¢ na wzgdérzach

4. Umieéé pudelko na $rodku pod kartonem, aby utworzyé¢ wzgdrze,
ktoére jest mniej strome niz najwieksze nachylenie, na ktére
PASCObot moze sie wspiaé. Kliknij przycisk Kod, aby powrécié do u X TQ
wykresow. Umies¢ PASCObota przed wzgérzem i kliknij Start '.

Obserﬁlj wykres Przyspieszenie, x, gdy PASCObot wspina sie pod gére 1 zjezdza w dot. Kliknij
Stop BN.

5. Przeanalizuj wykres wielkosci Przyspieszenie, x. Jaka jest jej warto$§¢, gdy PASCObot znajduje
sie mniej wiecej w potowie drogi pod gére? Jaka jest jej wartos§é, gdy zaczyna zjezdzaé w doét
wzgérza? Zapisz te wartos$ci ponizej.

6. Aby zaoszczedzié energie, PASCObot powinien zwolnié¢ podczas jazdy pod gére. Aby trzymac sie
harmonogramu, musi przyspieszy¢ podczas zjazdu. Napisz kod, ktéry spowolni PASCObota do
20 cm/s, gdy jest on w potowie drogi pod goére 1 przyspieszy do 40 cm/s podczas zjazdu. Uzy)
$redniej wartoSci Przyspieszenie, x, aby zdecydowac, kiedy zwolnié, a kiedy przyspieszyc¢.
Jednym ze sposobéw uzyskania Sredniej jest utworzenie listy 1 wypelnienie jej pewnymi
warto$ciami, a nastepnie pobranie ich wartoéci éredniej. Ponizszy kod wypelni liste 10
wartosciami. W kategorii Matematyka znajduje sie bloczek $rednia z

listy. M Srednia elementow ~ M

suma elementéw

przypisz warto$¢ | utworz pusta liste minimalna wartosé z

licz z ([ od do co n (wartosé kroku) maksymalna wartosé z

~ $rednia elementow

mediana

wykonaj |z jiggie Lustaw - B #  I8{i - JEELCREAEUEEE Przyspieszenie, X - |

—

dominanty
odchylenie standardowe

losowy element z

Test

1. Umieéé PASCObota przed wzgérzem i kliknij Start '. Powinien zwolni¢ podczas wspinania sie,
a przyspieszy¢ podczas zjazdu. Dostosuj wartoéci Przyspieszenie, x wyzwalajace zwiekszenie
1 zmniejszenie predkosSci oraz inne parametry programu, az bedzie dziata¢ dobrze. Przyklad kodu
pokazano ponizej.

2. Zmodyfikuj kod tak, aby PASCObot zatrzymywat sie na dole wzgdrza, odwracat sie i ponownie
przejezdzal przez wzgbérze okreslona liczbe razy.

3. Zmodyfikuj kod tak, aby PASCObot odwracat sie, jesli wzgérze jest niemal zbyt strome, aby mégt
sie na nie wspiagc.
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moveWithVelocity z:
+v (cm/s)
powtarza) CED | CEITERD
wykonaj przypiszwanosé utworz pustg liste

licz z (B od do co ﬂ (warto$é kroku)

wykonaj | na jigcie ustaw - W4 - JBT - JREDCRC - Przyspieszenie, X - | mis® -

L

QF srednia elementow - NISWAIN| Wart Przysp X - |
wykonaj moveWithVelocity z-

L +v (cm/s)

w przeciwnym razie | moveWithVelocity z:

- +V (cm/s)

Ulepszenia

e //control.Node wewnatrz PASCObota posiada gloénik. Uzyj przetacznika Wlacz gloénik
/lcontrol.Node w bloczku z kategorii Urzadzenie, aby emitowaé dzwiek, gdy PASCObot
porusza sie z mniejsza predkoscia.

e Zmodyfikuj kod tak, aby uzywacé wartoéci Przyspieszenie, z do wyzwalania zmiany predkosci.
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